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DESCRIPCION
Sistema de grabacién 6ptico modular

La invencién se refiere a una estructura de un sistema para grabar, estabilizar y corregir imagenes, con un aparato de
observacidn éptico, que ha de colocarse en la zona de un concepto de carcasa.

Antecedentes de la invencioén

Desde la introduccién en el mercado de camaras de accién (action-cams) y debido a un rapido desarrollo de sensores
de imagen digitales, el deseo de obtener grabaciones de mayor calidad cualitativa de imagenes en movimiento desde
angulos de toma siempre nuevos, en condiciones de espacio muy limitado y secuencias de movimiento rapidas,
conduce a una clara necesidad de miniaturizacion tanto de los sistemas de camara como también de los sistemas
mecanicos estabilizadores.

Ademas, el continuo crecimiento de redes internacionales y comunicacién a través de medios sociales y de Internet trae
como consecuencia que las imagenes y videos asi grabados se utilicen a continuaciéon cada vez mas sin procesar, con
lo que aumenta fuertemente la demanda de un acondicionamiento de los datos de imagen durante la grabacion. Puesto
que las grabaciones ligeramente borrosas provocan una percepcidn fuertemente negativa de la calidad, la mayoria de
los sistemas de camara estabilizan los datos de imagen grabados internamente de forma completamente electrénica ya
en el marco de ese acondicionamiento. Sin embargo, esto tiene el inconveniente de que una parte de la resolucién
méxima posible no puede utilizarse para la emisién. Por razones de espacio y costes, adicionalmente se comprimen
internamente los datos de imagen antes de que se emitan o almacenen.

Por el contrario se tienen sistemas de correccidén mecénicos, que ciertamente pueden aprovechar la superficie completa
disponible del sensor de imagen, pero que por un lado sélo compensan borrosidades resultantes de un movimiento de la
mano o bien por otro lado sélo pueden estabilizar escorzos y ademas el sistema global compuesto por equipo de
grabacién y objetivo no puede miniaturizarse en suficiente medida ni resulta posible una estabilizacién en tiempo real.
Con respecto a las nuevas exigencias antes descritas, en particular resultantes de un funcionamiento en entornos
exteriores (outdoor), deben clasificarse estos enfoques como inadecuados, ya que no pueden estabilizarse mediante un
sistema rotaciones completas ni tampoco escorzos y borrosidades importantes. Ademas en particular los sistemas para
compensar escorzos del sistema de cdmara completo (los llamados sistemas estabilizadores de camara o steady-cam)
estan realizados en general con un gran tamafio y ademas estan insuficientemente protegidos frente a influencias
exteriores.

Estado de la técnica

A continuacién se da una breve panoréamica sobre el estado actual de la técnica, asi como sobre los inconvenientes de
soluciones técnicas y patentes y publicaciones presentadas en relacién con la invencién que se describe a continuacién.

Resumiendo puede decirse que los sistemas actuales para estabilizar y corregir datos de fotos y video grabados pueden
dividirse en general en dos grupos.

Al respecto existen sistemas que corrigen borrosidades y rotaciones indeseadas mediante un procedimiento digital. Para
ello se registran la correspondiente inclinacién (escorzo) y las sacudidas de la carcasa o de la unidad grabadora de
imagenes con ayuda de sensores electronicos, como giroscopios, sensores de aceleracion y sensores magnéticos o
similares. Los datos de sensor asi obtenidos se procesan a continuacién con ayuda de una unidad de célculo central y
se determina una correccién compensatoria y estabilizadora de la borrosidad (sacudidas) y del escorzo. Esta correccion
se aplica entonces digitalmente a los datos de imagen y video grabados, es decir, el material se gira, se mueve
internamente y se emite sin realizar una correccién mecéanica. Un gran inconveniente de este procedimiento es un
recorte, a menudo muy importante, de los datos de imagen grabados, lo cual da lugar a que quede fuertemente limitado
el tamafio de formato emitido en relacién con la superficie del sensor que puede aprovecharse. Por esta razén este
procedimiento es adecuado sblo para correcciones muy pequefias, como vibraciones y pequefias borrosidades
resultantes de un manejo manual de la cdmara. No obstante, en relacién con la invencién aqui presentada se explican
estos sistemas con una correccidn digital sélo para completar el cuadro, ya que la forma de funcionamiento se basa en
gran medida en un procedimiento de correccién mecénico apoyado por sensor, tal como se describird mas en detalle a
continuacion.

Ademas pueden corregirse indeseadas rotaciones y borrosidades ocupandose con ayuda de un sistema
electromecanico de que los bordes laterales de la unidad de imagen sean en cada caso paralelos y en el caso teérico
ideal congruentes con los correspondientes bordes de la imagen proyectada o bien grabada, alumbrandose asi por
completo.

En el marco de la investigacién relativa al estado de la técnica, se analizaron las siguientes publicaciones como
relevantes:
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1.US20050001906A1, 2.US20060098967A1, 3.US20140347506A1, 4.US20060008967A1, 5. WO2009060624,
6.US4615590A, 7.US20120218428A1, 8.US5825545A, 9.JP2004295027A, 10.JP2004226956A, 11.US20100215353A1,
12.W02012153281A1,  13.JPS6399680A, 14.JP2013009107A,  15.JPH09261524A,  16.JPHO0630327A, 17.
US20090245774A1, 18.JP2010128386A, 19.JP2008065163A,  20.JP2007241254A,  21.US20020080242A1,
22.DE102004045430A1, 23.US20060284495A1, 24.US20090251551A1, 25.DE19942900A1, 26.US20150036047A1,
27.JP2006337680A, 28.US20050276589A1, 29.US2012024981A1, 30.US2003067544A1, 31.US20120249814A1,
32.US2011050921A1, 33.US2006067660A1, 34.US20060064884A1, 35.U820050270379A1, 36.JP2008116836A,
37.US2010309323A1, 38.US220100157074A1, 39.US2003076421A1, 40.JP2007096493A, 41.JP2007110449A,
42.JP2009003010A, 43.US20030077082A1, 44.US20060104633A1, 45.DE102013004849A1, 46.US20160028844A1,
47.JP57099874A, 48.UP2012103376A, 49.JP2012103373A, 50.W02010044197A1, 51.JP20081 16836A, 52.JP20101
14874A.

Tal como se describe en las publicaciones 1-10, puede lograrse una correcciéon electromecénica de rotaciones y
borrosidades llevando a cabo mediante (grupos de) lentes, prismas o espejos méviles una modificacién de la trayectoria
del rayo, compensando asi el escorzo o borrosidad. En algunos casos se mueve (adicionalmente) también la propia
unidad de toma de imégenes (véase las publicaciones nimeros 9, 11-36, 46, 48 y 51).

La mayoria de las cdmaras que tienen estos sistemas de correccion utilizan para el movimiento de los elementos
Opticos o del sensor de imagen bobinas en combinacién con imanes permanentes o piezoactuadores, tal como se
describe a modo de ejemplo en las publicaciones numeros 16-19, 22, 27-30, 32, 37, 46, 48-50 y 52. La utilizacién de
tales actuadores permiten en particular una orientacién traslatoria precisa de elementos en un plano, aunque también
sélo en un volumen muy limitado. Ademas, una combinacidn de traslaciones simplemente axiales, bajo la premisa de un
control y sincronizacién exactos, asi como de un apoyo sin holgura, puede ejecutar rotaciones planas precisas. Puesto
que la forma geométrica y la colocacién de las bobinas que inducen el movimiento se realiza en la mayoria de los casos
igualmente en un plano, pueden realizarse con ello también sélo traslaciones y rotaciones planares con desplazamiento
limitado claramente inferior a 360°.

Un enfoque alternativo al movimiento de los elementos épticos o del sensor de imagen se describe en las publicaciones
nameros 26 y 47. Alli se ejecuta el giro de correccién a través de un engranaje mediante un motor. Esta estructura no es
conveniente, porque debido a la utilizacién de un engranaje para transmitir la rotaciéon del motor al sensor de imagen se
introduce una holgura adicional en el sistema cinemético. Un engranaje tiene basicamente holgura, debido al principio
fisico que le sirve de base y por ello ha de considerarse impreciso y sensible a vibraciones y sacudidas. Esto da lugar a
que la posicion del sensor de imagen determinada y a la que se llega siga teniendo una holgura y por lo tanto pueda
moverse tras una correccién incluso durante una parada. No puede lograrse remedio al respecto electronicamente ni en
cuanto al sensor, ya que la holgura origina un intento permanente de compensacion del sistema electrénico, lo cual
significa un ruido de fondo de los datos del sensor de posiciéon y adicionalmente origina un consumo de corriente
creciente. No puede mantenerse de forma duradera una posicién exacta. Esta es la razén de posibles borrosidades y
mala calidad de la reproduccién, en particular en entornos afectados por vibraciones. Ademés ha de contarse durante el
funcionamiento con retardos en un cambio de direccién, ya que primeramente debe superarse la holgura hasta el
contacto de los flancos de roscado opuestos, antes de que el engranaje pueda transmitir el movimiento en la direccién
contraria. Debido a la forma de funcionamiento de un engranaje, afectado por el rozamiento, hay que contar aqui
adicionalmente con desgaste en forma de abrasién, con lo que es de esperar que crezcan los problemas. Finalmente
significa la estructura mecanica descrita un aumento del tamafio del sistema global.

Ademas muchos sistemas no tienen una mecéanica exacta o duradera. Como ejemplos de ello pueden incluirse las
publicaciones numeros 14, 20, 27, 36, 37 y 49-51. En ellas se apoya un médulo que se encuentra en la trayectoria
Optica del rayo sobre superficies de deslizamiento rigidas contra un tope fijo o bien la carcasa. Pero puesto que un
apoyo deslizante esta afectado basicamente también por una holgura, debido al principio de actuacién fisico, no pueden
conducirse con exactitud los movimientos. Esta holgura origina ya con pequefias vibraciones una creciente pérdida de
precisién al aumentar el desgaste y la abrasion. Resumiendo, puede decirse que un apoyo deslizante, pese a la
mecénica precisa, significa una base inexacta muy sensible a las vibraciones, con lo que ha de contarse con un trabajo
de compensacion duradero del sistema sensérico y mecanico, lo cual trae como consecuencia tanto una pérdida de
precisién como también un aumento del consumo de corriente.

Para contrarrestar esto se siguen diversos enfoques. Una de las soluciones teéricamente mejores es el pretensado de la
estructura mecénica en combinacién con la utilizacién de rodamientos. Pero debido a la progresiva y continua
miniaturizacién de sistemas de camara, se renuncia en la practica a la utilizacién de estos elementos en la inmensa
mayoria de los casos, tal como sucede en las publicaciones nimeros 11-16, 18, 20-27, 31, 39 y 46-52. Hay pocas
invenciones que hayan reconocido este problema e integrado elementos para el pretensado, pero tan reducidas de
tamafio o limitadas localmente que no se logra un efecto técnico 6ptimo. Para el sistema cinemético y/o mecéanico, esto
ha de considerarse un inconveniente.

A modo de ejemplo de un tal pretensado mediante resortes individuales que actdan puntualmente, pueden incluirse al
respecto las publicaciones nimeros 29, 32 y 38. Estas realizaciones técnicas dan lugar a que el plano del sensor no se
pretense uniformemente, lo cual se ve reforzado adicionalmente por tolerancias de fabricacién. Ademés utilizan las
invenciones descritas en las publicaciones nimeros 23, 29 y 31 menos cuerpos de rodamiento individuales, que estan
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apoyados cada uno contra una pista de rodadura limitada localmente. Tanto el material y la geometria como también el
pequefio nimero de asientos de apoyo del cuerpo de rodamiento dan lugar, ademas de a una zona de movimiento muy
limitada, igualmente a un apoyo no uniforme del plano del sensor de imagen. En el caso de presentarse vibraciones y
choques, puede llegarse entonces, debido a las explicaciones anteriores, a una mala calidad de reproduccién y a
borrosidad. La causa de ello reside en una inclinacién y/o deslizamiento del plano del sensor respecto al sistema
reproductor de lentes, debido a un pretensado y apoyo no uniformes y débiles.

Ademas existen soluciones técnicas (véase la publicacion niumero 19 y 28) que apoyan resortes para el pretensado de
la unidad de imagen en una estructura que es parte de la carcasa exterior o bien que estad unida rigidamente con la
misma. Esto tiene el inconveniente de que (en funcién de la direccién) a los movimientos de correccidn de la superficie
del sensor se opone una fuerza eléstica, que ha de ser superada. Esto hace necesarios por un lado actuadores de
mayores dimensiones y origina ademas un mayor consumo de corriente durante el funcionamiento. Para hacer posibles
rotaciones de mas de 360°, debe girar para ello a la vez el resorte a partir de un cierto punto, ya que adicionalmente
debe superarse el rozamiento entre resorte y estructura de apoyo, para ejecutar el movimiento deseado. En cualquier
caso puede clasificarse en estos sistemas el movimiento de rotacién como perjudicial, ya que el mismo ha de impedirse
en todo momento o bien excluirse mediante una estructura mecanica desfavorable. Adicionalmente aparece, debido al
rozamiento provocado entre resorte y superficie del tope del resorte, una abrasién de la superficie del tope.

A modo de ejemplo se describen en las publicaciones nimeros 11-16 y 47 sistemas que permiten rotaciones completas
de un minimo de 360°. En particular han de sefialarse aqui igualmente como inconvenientes la estructura cinematica y
mecénica desfavorable, asi como la falta de componentes que compensen la holgura, tal como antes se ha descrito.

Debe afiadirse que todos los sistemas analizados y descritos que contienen unidades de correccién para compensar
vibraciones y escorzos, no son capaces de ajustar a posteriori la distancia desde la superficie de imagenes hasta el
sistema Optico de reproduccién (lentes, etc.) o la superficie de apoyo del objetivo. Mediante ello no pueden
compensarse fendmenos de asentamiento, tolerancias de fabricaciéon y desgaste ni tampoco puede ajustarse con
precision (a posteriori) la distancia focal de brida. El resultado es una borrosidad creciente de las imagenes grabadas.
En lugar de ello, se desarrollan muchas medidas para evitar un tal ajuste. Estas pueden asociarse a dos enfoques
béasicos: Sistemas rigidos con elementos épticos fijados y con ello distancia focal fija y nitidez y sistemas que permiten la
modificacién de elementos épticos para ajustar zooms y nitidez.

Ejemplos del primer enfoque pueden obtenerse en las explicaciones muy basicas en las publicaciones numeros 11-13,
15 y 30. Alli se fija el sistema de reproduccién de lentes a la carcasa a una distancia fija del sensor de imagen, con lo
que solo es posible calibrar una sola vez (en el primer montaje). Asi no puede modificarse la posicién de los elementos
Opticos uno respecto a otro, lo cual trae como consecuencia una distancia focal y una nitidez fijas. Una adaptacién a
entornos exteriores como por ejemplo mediante objetivos intercambiables, no es por lo tanto posible.

Ademas del movimiento del sensor de imagen mediante bobinas e imanes permanentes o piezoactuadores, se utiliza en
particular otra estructura cinemética y mecanica. Esta se describe a modo de ejemplo en las publicaciones nimeros 13
y 15. Una estructura del sistema mecénico que soporta el sensor de imagen se sustenta y apoya entonces mediante
cojinetes de bolas directamente en tubos que contienen lentes o bien en la carcasa, con lo que el sensor de imagen
puede moverse libremente para la correccibn en una posicién fijada radialmente detras del sistema optico de
reproduccién. La falta de un pretensado mecénico origina no obstante una holgura del cojinete en direccién axial
respecto al sistema de lentes reproductoras. Durante un movimiento de correccién puede modificarse la distancia del
sensor de imagen al sistema éptico, lo cual trae como consecuencia, ademas de una marcha poco tranquila, borrosidad
cambiante, cuya intensidad puede aumentar bajo la influencia de vibraciones y choques exteriores.

Para excluir la antes descrita borrosidad como consecuencia de la holgura en el cojinete, en muchas invenciones se une
fijamente y se apoya mecanicamente de forma unificada la unidad de imagen con el sistema &ptico de reproduccion.
Este enfoque se realiza a modo de ejemplo en las publicaciones 14,18-20, 26, 39 y 51. Pero esto implica que el sistema
de reproduccién, que ahora incluye la trayectoria 6ptica completa, tenga que moverse para la correccion. Esto significa
un gran inconveniente, ya que por un lado la inercia de la masa de este sistema de reproduccién exige actuadores
claramente més grandes que en sistemas que sélo tienen que mover la unidad de imagen. Por otro lado esta estructura
ha de considerarse como lenta, en particular cuando se trata de correcciones rapidas con grandes trayectorias y
rotaciones, lo cual hace imposible compensar vibraciones y escorzos en tiempo real. Ademas deberian fijarse
adicionalmente al sistema de reproduccién grupos funcionales que pueden ajustar elementos (como por ejemplo lentes,
grupos de lentes, etc.) en la trayectoria 6ptica del rayo. La consecuencia seria un aumento adicional del peso total a
mover en una correccién. Ademas de un aumento de las dimensiones exteriores del sistema global, resultaria de ello
una lentitud creciente del movimiento de correccion, asi como la necesidad de actuadores alin més grandes. Finalmente
la unién fija, indisoluble de sistemas épticos de reproduccidén con el sensor de imagen impide la adaptacién modular de
los elementos épticos a distintas condiciones de luminosidad y exigencias. No es posible fijar otros objetivos a través de
una interfaz (bayoneta).

Para hacer posible una tal adaptabilidad modular del sistema de camara, se integran para ello en algunos desarrollos
(véase la publicacién 31) interfaces mecanicas. Puesto que esta bayoneta por lo general est4 unida fijamente delante de
un sensor de imagen mévil con la carcasa, existe aqui la posibilidad de montar objetivos intercambiables sin influir sobre
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la mecanica de correccién del sensor de imagen. No obstante, todos estos sistemas dotados de una bayoneta y que
adicionalmente contienen unidades electromecéanicas para compensar vibraciones y escorzos, no tienen ningln apoyo
pretensado, que ademas no seria capaz de corregir rotaciones completas. Ademéas ninguno de estos sistemas hace
posible el ajuste preciso (a posteriori) de la distancia focal de brida entre superficie del sensor de imagen y brida de
conexién de bayoneta. En particular sistemas de cadmara en base a las llamadas placas Starrflex (con una combinacion
de placas rigidas y flexibles) no tienen ninguna mecanica precisa asegurada frente a aflojamiento integrada y
reconocida segln norma vigente para el ajuste (a posteriori) y fijaciéon de la distancia focal de brida.

Los sistemas en los cuales la unidad de imagen estéd unida fijamente con una bayoneta y apoyada mecanicamente de
forma unificada, estan sometidos a problemas e inconvenientes similares a los antes descritos. Entonces puede suceder
ademas que tengan que utilizarse objetivos pesados y grandes. Estos son una vez montados parte integrante del
sistema de reproduccién y en una correccidén tienen que moverse igualmente a la vez. También deberian fijarse
adicionalmente médulos funcionales para ajustar el zoom y la nitidez externamente al sistema de reproduccion
completo, lo cual puede dar lugar a que el accionamiento interno de correccién esté dimensionado demasiado débil para
ejecutar un movimiento de correccién completo (en tiempo real) de todo el sistema de reproduccién. Para estabilizar y
compensar la orientacién y posicion de la camara completa cuando se presentan grandes movimientos en el espacio, se
utilizan sistemas de manipulacién externos. Estos sistemas se denominan sistemas Steady-Cam y estan compuestos
esencialmente, ademés de por un sistema sensérico de posicién para determinar la orientacidén actual en el espacio, por
tres médulos de actuadores, uno por cada eje espacial de movimiento. Entonces puede ejecutar cada uno de estos
mébdulos una compensacién de posicién limitada al eje asociado mediante rotacién. Mediante la superposicion de estas
rotaciones de correccién individuales alrededor del eje longitudinal (balanceo), eje transversal (cabeceo) y eje vertical
(guifiada) puede entonces compensarse cualquier movimiento en el espacio de forma tal que la carcasa de la cdmara
esté orientada en paralelo al horizonte. Bajo la premisa de conocerse la relacién entre la orientacién del sensor de
imagen y la carcasa de la cédmara, puede asi orientarse el horizonte de la imagen grabada en el caso ideal
perpendicularmente a la direccién de la gravedad.

La investigacién relativa al correspondiente estado de la técnica ha dado como resultado que tales sistemas (véanse las
publicaciones nimeros 40-44) son a veces muy grandes y voluminosos. Debe afiadirse ademés que los pocos sistemas
que son capaces de compensar rotaciones completas de la carcasa de la camara alrededor del eje éptico (eje de
balanceo) no tienen ninguna estructura completamente encapsulada, protegida frente a influencias exteriores. A modo
de ejemplo puede tomarse para ello la publicacién numero 45. Al respecto no existe ninguna proteccién de los
elementos que se mueven (por ejemplo de la plataforma de la cdmara y/o del cabezal de la camara), con lo que no
puede evitarse que el movimiento de correccidn libre se vea perjudicado por influencias externas, lo cual puede conducir
al blogqueo total.

Con respecto a la invencidén que aqui se presenta, puede decirse en resumen que para estabilizar elementos 6pticos o
aparatos de observacién se conocen distintas soluciones. Estos disefios conocidos antes descritos parecen no obstante
sélo adecuados para la aplicacién que se pretende en cada caso. Todos los sistemas con un sistema de correccidon
electromecanico integrado que permiten una compensacién de al menos una rotacién completa, tienen una estructura
cinematica y mecénica desfavorable y les faltan componentes que compensen la holgura. En particular la renuncia a un
apoyo pretensado da lugar, en combinacién con una mecénica afectada por la holgura, a que no pueda garantizarse
una posicién definida del sensor de imagen y a que tampoco puedan compensarse tolerancias de fabricacién,
fendmenos de asentamiento ni desgaste, lo cual trae como consecuencia una marcha irregular y también una
borrosidad creciente de las imagenes tomadas. Ademés la extremadamente limitada zona de movimiento de la gran
mayoria de los sistemas de correccién se debe a la utilizacién de bobinas locales en combinacién con imanes
permanentes, piezoactuadores, o a un apoyo limitado localmente en cuanto a movimiento, con lo que estos sistemas de
camara con mecanicas de correccién dados a conocer no permiten una rotacién completa. La utilizacién de un apoyo
afectado por rozamiento y en parte desigual de componentes épticos amplifica méas aln estos problemas al existir una
propensién a un gran desgaste y holgura adicional. Como no menos importante, la falta de elementos con los cuales
puede calibrarse y reajustarse la distancia entre sensor de imagen y sistema de lentes reproductoras, en particular en
sistemas que permiten mediante una bayoneta la utilizacion de objetivos intercambiables, impide el ajuste preciso de la
distancia focal de brida y con ello el de la nitidez de las imagenes grabadas. Finalmente hay que sefalar que
actualmente no existe ningln sistema de camara miniaturizado que contenga una estructura de sistema que permita la
combinacién flexible de los médulos funcionales internos de forma tal que asi puedan lograrse sistemas de camara
especializados, adecuados a la utilizacién planificada y al volumen funcional deseado y que puedan reestructurarse.

El documento US 5 005 948 A describe una cdmara en la que estd montado un elemento de consola con un sensor
Optico con dos resortes de manera resistente al giro en un bastidor de soporte rectangular y sélo puede deslizar
axialmente a lo largo del eje 6ptico. En dos escotaduras de una caperuza frontal rectangular de un soporte de lentes,
sobresalen resaltes del elemento de consola, para poder conducirlos linealmente por las paredes de estas dos
escotaduras.

El documento JP 3 222174 B2 da a conocer un sistema de cdmara en el que estéd dispuesta una unidad técnica de
observacidén con un sensor de toma de imagenes sobre dos barras de guia de manera que puede deslizar linealmente a
lo largo del eje ptico, pero no puede girar alrededor del eje 6ptico. La unidad técnica de observacion esta realizada
para ello como componente con forma rectangular y no esta guiada hasta més allé de las barras de guia.
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El documento JP 2011 004139 A da a conocer una cdmara con una unidad técnica de observacién con seccion
transversal cuadrada o rectangular, que estad apoyada mediante dos varillas de guia tal que puede deslizar a lo largo del
eje optico, pero que no puede girar a lo largo del eje 6ptico. La unidad técnica de observacién esta dispuesta con las
varillas de guia tal que no puede girar en el espacio de la carcasa de la cAmara y que no puede conducirse més alla de
las varillas de guia.

El documento EP 2 485 474 A1 describe una camara digital con un sensor de imagen ajustable, que estd montado
sobre un disco sensor. El disco sensor puede girar alrededor de su eje, para modificar la posicion del sensor de imagen.

El documento US 6 375 369 B1 muestra una cdmara de vigilancia con una carcasa con forma cilindrica, en la que esta
alojado un carro de la camara. En el carro de la cdmara esta montada fijamente una camara. El carro de la camara tiene
un perimetro con forma circular y puede hacerse girar alrededor del eje éptico en la carcasa de la cdmara, para orientar
en direccidén horizontal un sensor de imagen de la camara segln necesidades.

Formulacién del objetivo

La invencién tiene como objetivo basico proporcionar una estructura de sistema compacta para la grabacién,
estabilizaciéon y correccion de imagenes con un aparato éptico de observacién, que puede utilizarse con la mayor
diversidad posible con una gran precisién y que cuando se necesite pueda adaptarse a diversos objetivos, debiendo
quedar asegurada una marcha tranquila de movimientos de correccién y que incluso bajo la influencia de vibraciones
exteriores y/o sacudidas debe quedar asegurada una marcha tranquila de la correccién, asi como una nitidez uniforme
de la imagen.

Descripcidn general de la invencién
Este objetivo se logra de acuerdo con la invencién mediante un objeto con las caracteristicas de la reivindicacién 1.

La estructura del sistema para la grabacion, estabilizacién y correccién de imagenes, con un aparato optico de
observacién, que ha de colocarse en la zona de un concepto de carcasa, tiene una unidad técnica de observacién con
una unidad de toma de imagenes que incluye una superficie de imagenes. La unidad de toma de imagenes esta
apoyada entonces a lo largo de un eje 6ptico tal que puede deslizar y sin holgura bajo la accién de un pretensado
mecénico inducido por un elemento de resorte. La unidad técnica de observacion interactiia ademés con al menos una
unidad funcional para ajustar la distancia focal de brida de forma tal que mediante un desplazamiento axial de la unidad
de toma de imagenes a lo largo del eje éptico, puede lograrse o se logra una posibilidad de ajuste sin discontinuidades
de la distancia focal de brida.

La distancia focal de brida, que usualmente describe la distancia entre la superficie de imagenes de la unidad de toma
de imagenes o bien del sensor de imagen y el sistema 6ptico de reproduccidn (lentes, etc.) o la superficie de apoyo del
objetivo (la llamada superficie de montaje del objetivo o superficie de apoyo del objetivo), puede ajustarse asi con
precisién. El ajuste de la distancia focal de brida puede realizarse también tras el montaje de un objetivo de cualquier
clase. La superficie de montaje del objetivo esta dispuesta con preferencia en la zona de un médulo estructural exterior
o de otro componente que configura al menos una parte de una carcasa.

Mediante el ajuste sin discontinuidades de la distancia focal de brida puede ajustarse, contrariamente a en la utilizacién
tradicional de anillos intercalados u otros elementos distanciadores "discretos", una nitidez 6ptima de la imagen
adaptada al correspondiente objetivo u otro elemento 6ptico.

El pretensado mecénico inducido por el elemento de resorte provoca un apoyo sin holgura de al menos la unidad de
toma de imégenes. Asi resulta un posicionado axial exacto de la unidad de toma de imagenes - en particular incluso con
movimientos y/o sacudidas de la estructura del sistema - con lo que queda garantizado un ajuste 6ptimo de la nitidez de
la imagen.

El eje optico discurre centralmente a través de la unidad de toma de imagenes y en particular centralmente a través de
una abertura ocular de la estructura del sistema que permite el paso de una luz hasta la unidad de toma de iméagenes.

Los ejes descritos a continuacién con "eje 6ptico de la unidad de imagen" y con "eje 6ptico de la brida de conexién del
objetivo" son, referidos a los ejemplos y formas de realizacién aqui descritos y mostrados, idénticos al eje 6ptico antes
descrito. Ademés el eje 6ptico es idéntico al "eje Z". Las expresiones "en la direcciéon Z" y "a lo largo del eje 6ptico" se
utilizan a continuacién como sinénimos.

Ademas "posiciéon" describe una orientacién de la unidad de toma de imagenes y/o del sistema global y/o de partes del
mismo, que puede variar mediante giro alrededor de un eje de balanceo, que en particular coincide con el eje 4ptico.
Este se denominara a continuacién también "eje Z". Por el contrario, "orientacién" significa la orientacién espacial
tridimensional de la unidad de toma de imagenes y/o del sistema global y/o partes del mismo en el espacio, que puede
variar mediante giro alrededor del eje de balanceo, cabeceo o guifiada.
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Con preferencia incluye la estructura del sistema un aparato fotografico digital y/o una camara digital como aparato de
observacion.

La unidad de toma de imagenes y/o el sensor de imagen esta/n apoyado/s tal que puede/n girar alrededor del eje éptico
y estan apoyados sin holgura bajo la accién de un pretensado mecénico inducido por un elemento de resorte. Entonces
interactla la unidad técnica de observacién con un érgano de ajuste o una unidad de ajuste, de forma tal que la unidad
de toma de iméagenes, estando mantenido el sistema global en cualquier posicién, puede orientarse o estd orientada
mediante giro alrededor del eje 6ptico en una posicién de captacidén correspondiente, por ejemplo horizontal. El érgano
de ajuste puede entonces compensar un angulo de giro de mas de +/- 360°. Asi puede garantizarse una posicién de
grabacién de la unidad de toma de imagenes duradera, en particular horizontal, con lo que pueden compensarse tanto
escorzos como también rotaciones completas y que vayan aln més alla en tiempo real y el sistema es capaz de
aprovechar por completo la superficie de toma de imagenes de la unidad de toma de imagenes disponible.

Como plano horizontal de referencia ha de tomarse entonces un plano que discurre perpendicular a la direccién de la
gravedad. La orientacién de la unidad de toma de imagenes a una posiciéon de captacién predeterminada puede
realizarse en particular independientemente de la orientacién del sistema global.

El pretensado mecéanico impide que durante el movimiento de giro de correccién varie la distancia entre la superficie de
imagenes y la superficie de montaje del objetivo. Asi quedan garantizados una marcha tranquila del movimiento de
correccién, asi como una nitidez de la imagen que permanece constante, en particular bajo la influencia de vibraciones
y/o sacudidas externas.

En otra variante preferida de la invencién, estan configuradas superficies funcionales de la unidad funcional para ajustar
la distancia focal de brida de forma tal que puede lograrse o se logra una posibilidad de ajuste de la distancia focal de
brida asegurada frente al desajuste. Al respecto esté prevista, para fijar la distancia focal de brida ajustada, una unién
en arrastre de fuerza y/o de forma de un elemento de accionamiento y una unidad de ajuste de la unidad funcional para
ajustar la distancia focal de brida de forma tal que se logre al menos una autorretencién inherente. De esta manera se
logra un posicionado aun mas seguro de la unidad de toma de imagenes. Con preferencia esta realizada la unidad
funcional para ajustar la distancia focal de brida entonces a partir de elementos de ajuste que actlian a una distancia
definida en arrastre de fuerza y/o de forma, por ejemplo basandose en un dentado. En particular incluye entonces la
unidad funcional para ajustar la distancia focal de brida al menos un engranaje helicoidal con autorretencién.

En la invencién incluye la unidad técnica de observacién una base mecanica, asi como una unidad de observacién que
aloja la unidad de toma de imagenes. La unidad de observacién esta apoyada entonces sin holgura tal que puede
desplazarse respecto a la base mecanica a lo largo del eje éptico y bajo la accién del pretensado mecanico inducido por
el elemento de resorte. Debido a ello, para ajustar la distancia focal de brida sélo tiene que moverse una parte
relativamente pequefia de la estructura del sistema, con lo cual ello puede realizarse con mas precisién. En particular no
es necesario mover a la vez axialmente toda la unidad técnica de observacién, con lo que la misma puede fijarse
mediante la base mecanica respecto a la superficie de montaje del objetivo.

En otra variante preferida de la invencidn, esta integrada la unidad funcional para ajustar la distancia focal de brida en la
unidad técnica de observacién y fijada, al menos parcialmente, respecto a la base mecanica. De esta manera puede
lograrse una forma constructiva compacta. Ademas se realiza la transmisién de la fuerza de un movimiento de ajuste, en
particular de giro, aportado por el usuario o por un motor integrado, sobre un espacio lo mas pequefio posible, con lo
que se influye positivamente sobre la precisién del ajuste de la distancia focal de brida. Bajo la indicacién de que la
unidad funcional para ajustar la distancia focal de brida queda fijada respecto a la base mecanica, al menos
parcialmente, ha de entenderse que la misma queda fijada a excepcién de al menos un elemento de ajuste que puede
desplazarse en paralelo al eje 6ptico, respecto a la base mecanica.

Con preferencia incluye entonces la unidad funcional, para ajustar la distancia focal de brida, un engranaje helicoidal -
con preferencia con autorretencién - que esté fijado respecto a la base mecanica y que interactia con un elemento de
ajuste que puede desplazarse, en particular un roscado.

En otra variante especialmente preferida de la invencién estd configurada la unidad funcional para ajustar la distancia
focal de brida de forma tal que un movimiento de ajuste — por ejemplo de giro - aportado por el usuario, se transforma en
un desplazamiento de traslacién de la unidad de toma de imagenes (o bien de la unidad de observacién que aloja la
unidad de toma de iméagenes) a lo largo del eje 6ptico y con ello puede lograrse un calibrado de la distancia focal de
brida. Con preferencia transmite entonces una geometria dentada un giro imprimido en particular por el usuario sobre
una geometria de dentado contrapuesto realizada en amplia medida conforme, que a su vez induce, mediante otra
unidén en arrastre de fuerza y/o de forma - como por ejemplo un roscado - un desplazamiento de la superficie de
imagenes de la unidad de toma de imagenes sobre el eje dptico. El ajuste de la distancia focal de brida puede asi
ajustarse con comodidad y precisién mediante un Unico movimiento de ajuste aportado por el usuario. Con preferencia
discurre la normal a la superficie de imagenes de la unidad de toma de iméagenes en cualquier posicién de ajuste en
paralelo al eje de movimiento en traslacién (aqui en paralelo al eje 6ptico). De esta manera se evita en particular un
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costoso ajuste de la distancia focal de brida mediante un ajuste de varios elementos de ajuste, a realizar en particular
uno tras otro.

En otra forma de realizacién ventajosa esta previsto de acuerdo con la invencién que el elemento de resorte que induce
el pretensado mecanico necesario para el apoyo giratorio sin holgura de la unidad de toma de imégenes, esté
configurado extendiéndose en toda su extensién alrededor del eje éptico en la direcciéon del contorno. De esta manera
se logra que la superficie de iméagenes de la unidad de toma de imagenes se pretense uniformemente, con lo que
incluso durante el movimiento de giro de la correccién resulta posible un apoyo preciso y con ello una nitidez éptima de
la imagen.

Segun otra forma de realizacién ventajosa de la invencién, incluye la estructura del sistema un Gnico elemento de
resorte, que induce un pretensado mecanico para el apoyo sin holgura de la unidad de toma de imégenes, tanto en
cuanto a su posibilidad de desplazamiento a lo largo del eje éptico como también en cuanto a su posibilidad de giro
alrededor del eje 6ptico. El elemento de resorte permite un apoyo sin holgura a lo largo del eje 6ptico, permaneciendo la
posibilidad tanto de una traslaciéon de la unidad de toma de imagenes a lo largo del eje dptico como también de una
rotacién de la unidad de toma de imagenes alrededor del eje éptico. Con ello puede realizarse una estructura del
sistema con pocos componentes, proporciondndose tanto una distancia focal de brida ajustable con precisién como
también una correccion precisa de escorzos y rotaciones completas. La estructura del sistema es asi menos susceptible
de averias.

Ventajosamente estd configurada una tal estructura del sistema para la grabacién, estabilizacién y correccién de
imagenes con un aparato 6ptico de observacién, que ha de colocarse en la zona de un concepto de carcasa con
preferencia con forma cilindrica, configurado de forma tal que el sistema global constituye una unidad funcional,
compuesta por varios médulos funcionales unidos sin holgura en el estado de utilizacién mediante pretensado mecanico
y que pueden orientarse a posiciones de captacién que pueden predeterminarse, con unidad técnica de observacién
integrada. Al respecto esta apoyada la unidad de toma de imagenes en un médulo central de la unidad funcional tal que
puede controlarse y que puede ajustarse al menos axialmente respecto a una superficie de montaje del objetivo prevista
fija respecto al sistema en la zona de un médulo estructural exterior, de forma tal que independientemente de la unidad
funcional llevada a la posicién de funcionamiento, la unidad de toma de imégenes puede orientarse en su
correspondiente posicidn a la respectiva posicién de captacion.

Mientras la estructura del sistema posibilita, mediante una combinacién flexible de las unidades funcionales internas,
construir sistemas de observacién inteligentes, especializados en la correspondiente aplicacién y el volumen funcional
deseado, pueden controlarse las distintas funciones de operacién del sistema tanto automética como también
manualmente. Al respecto por un lado se integran medios para la correccién precisa de borrosidades, escorzos y
rotaciones completas y por otro lado se logra una posibilidad de ajuste preciso, fiable y asegurado de los parametros
técnicos y geométricos, como por ejemplo de la distancia focal de brida y una interoperabilidad nativa con sistemas de
objetivo y de procesamiento de imagenes muy diversos. Igualmente la adaptacién interna del sistema a condiciones de
utilizaciéon que varian puede realizarse entonces facilmente, tal como est4 previsto, afiadiendo o modificando el surtido y
la posicion de los médulos en el conjunto del sistema. A continuacién se describen a modo de ejemplo diversas formas
de realizacién al respecto que evitan y/o reducen los inconvenientes de realizaciones conocidas.

Partiendo de ello, estd configurado el equipo de esta invencién como un sistema de médulos especializados, que
pueden alojar al menos una unidad técnica de observacidén, que contiene al menos un médulo de mando y cuyas
unidades funcionales pueden moverse opcionalmente mediante al menos un érgano de ajuste.

En particular esté previsto que los médulos que forman la unidad funcional estén dotados de un aparato fotografico
digital y/o de una camara digital como respectivos aparatos de observacién.

El concepto de la posibilidad de operacion "automética" del sistema de observaciéon prevé que mediante la sefial de
salida de al menos un sensor integrado, pueda manejarse y/o controlarse directamente la posiciéon de la unidad de toma
de imagenes. En particular es concebible que los correspondientes elementos intermedios para posicionar y/o ajustar la
unidad técnica de observacién abran en el mismo posibilidades de ajuste adicionales, que son en amplia medida
independientes de la posiciéon de montaje del sistema global.

Para ello puede alojarse el aparato de observacién en particular en un médulo apoyado tal que puede girar alrededor de
al menos un eje y que interactla con un 6rgano de ajuste, con lo que es posible al menos un movimiento de giro de
360°. Esta parte de la unidad funcional central prevé ademas una disposicién dptimamente compacta de las unidades
funcionales entre si en un pequefio espacio, cuyo centro de gravedad del conjunto se encuentra con preferencia sobre
el eje de movimiento que coincide con el eje 4ptico.

En relacién con ello, debe considerarse el apoyo pretensado de las unidades funcionales mecénicas como igualmente
esencial, con lo que por un lado resulta posible un ajuste de la distancia entre la superficie de imagenes de la unidad
técnica de observacién y la superficie de montaje del objetivo y por otro lado se logra un apoyo de alta precisién sin
holgura. Una compensacién automatica fiable de inexactitudes, fendmenos de asentamiento, dilataciones térmicas o
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similares queda asi asegurada, al igual que una congruencia de los ejes épticos de la unidad de toma de imagenes y la
brida de conexién del objetivo o bien de un eje de movimiento opcional.

Para seguir aumentando la precisidn y la exactitud de reproduccion, esta previsto en particular que pueda integrarse o
bien esté integrada una unidad funcional para calibrar la distancia axial entre la superficie de montaje de la bayoneta del
obietivo vy la superficie de imadgenes de la unidad téenica de observacion {(la Hamade distancia focal de brida). Las
superficies funcionales decisivas para ello pueden entonces esiar realizadas de forma tal que un movimiento de ajuste
imprimido por &l usuario induzca una variacién axial de iz distancia, con retencién segura, entre la superficie de apoyo
del objetive v la unidad de foma de imagenes. Ademas de un ajusie de alta precisidn de la nitidez de las imagenes
grabadas, resuita posible asi ademas la compensacidn de inexactitudes de sistemas aplicos de reproduccidn externos.

La estructura de cubierta del equipo que tiene forma de carcasa, al menos parciaimente, estd realizada enfonces con
preferencia de forma tal que en la zona de a8 unidad de toma de imagenes de la unidad técnica de observacion esté
liberada una aberiura ocular, por gjemplo con fa correspondiente brida de conexidn adaptable o adaptada, con o gque
pueda filarse un objetivo en la posicidn de utilizacidén v pueda operarse con al menos un sistema de Mmando asoeciado, en
particular de forma tal que sea posible un manejo tante manual como completamente automatizado de todos los
Grganos de ajuste, tanto de objetivos motorizados comeo de objetives no moterizados en combinacidn con médulos de
ajuste que pueden fijarse o bien fijados adicionalmente. Asi puads lograrse un tamafio constructivo minimo y también
garantizarse que objetivos v sistemas de ajuste estén montadns v guedan operarse con una accesibilidad dptima v
puedan interactuar idealmente con otros mdédulos sin influir sobre otras funcionas.

Se ha comprobado gue es esencialmente practico en particular que ademas de la combinacian flexible, modular de
unidades funcionales vy de la permanente posibilidad de ajuste de los parametros geomstricos y téehicos del sistama
gichal, pueda posicionarse al menos el aparate da observacién a eleccion mediante una unidad de ajusts de forma tal
gue independientementa de la orientacién espacial del equipo pueda lograrse © se logre una posicidn (ore) determinable
o bien (pre) determinada respecto al horizonte.

En particular estd previsto que el aparale de observacidn tenga una onentacidn permanente respactoe 8 una posicion
predaterminada madiante el sensor intagrado en &l médule interior o bien en la unidad funcional y el Srgano de gjusts
formade por al menes un moter de ajuste.

acien

Esta crientacidn puede entonces estar realizada mediants varias unidades funcionales, con o gue la estabil

global, que se realiza on amplia medida autornalicamente, estd compuesta por movimientns de correccidn individuales

suparpuestos, aspecializados &n el movimie nioe a corregir. Asl pueden sincronizarse, corregirse v estabilizarse fanto
grandes movimientos como también borrosidades y vibraciones de secuencias de movimiento y acciones de operacidn,
en particular en relacién permanente con una posicidn predeterminada y con ol gje Splico. Asl quedan sustituidos los
sisternas steady-cam usuales o similares para corregir movimientos de g camara por un sistema integrado
automatizable o automatizado.

Ademas es concebible con preferencia corregir sincronizadamente en todo el sistema con ayuda de ofro mdaduio
funcional adicionalmente inclinaciones y/o desviaciones al menos entre los ejes Spticos de la unidad de toma de
imagenas vy la brida de conexién del objstive, por ejempio debidos a iolerancias de fabricacidn yio de montaje, a
vibraciones, a una operacion manual, efc

Se entiende que el mbduio de mando también puede estar dotade de un programa de mando gue puede activarse, con
lo que al menos la grabacion autorndtica de una situacién observada puede conectarse o desconectarse segin
necesidades y también pueden controlarse y ajustarse paramstres de grabacidn, al menos relativos al detalle de &
imagen capturado, ! brillo y la nitidez. Igualmente es concebible que a parlir de una transmisién de sefial externa
puedan arrancar ios correspondientes programas adicionales y con elio puedan activarse funciones adicionales de
mando y ajusie en la zona del sistema de observacion.

Se entiende que =l equipe esta dimansionado en particular Splimamente de formea fal que adicionalments a los
cormponentes antes descrifos fambién pueda integrarse o esté integrada una alimentacién eléctrica, en particular un
hateria ¢ una acumulador, en la estructura de la carcasa v/o gue el equipe pueda conectarse ademas a3 una
alimentacién eléctrica externa. [gualments es de resefiar que icdas las lineas de seflales necesarias para el
funcionamienic, puedan activarse an fodo momeanto, por ejemple a través de conectorss o inaldmbricaments,
independientemente de la posicidn y orientacién actual de las unidades funcionales internas moviles.

Para la utilizacidon en entornos rudos y en particular sometidos a vibraciones, es ademas en particular esencial que
todos los componentes centrales de una unidad funcienal estén asegurados en sy diseio frente a aflejamientos ¢ bien
desplazamientos autdnomos ¢ involuntarios y que &l equipo, al menos en la zona de los mbdulos con forma de carcasa
y los conectores, constifuya un sistema impermeabilizade que al menos impida con seguridad la penetracidon de agua y
vapor de agua, asi como de cuerpos séiidos u otres medics sélidos, liquidos © gaseosos en la Zona de los médulos
mdvilas v electrénices, asi como de la trayecioria dptica del rayoe, incluso bajo una fuerte prasidn externa. La forma, con
preferencia al manos parcialments cerrada, de la carcasa de apoyo permite ademads el moniaje de otros aparates, asi
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como una fjacién optima vy un montaje orientade con independencia espacial del aquipo en las estructuras que pusden
fijarse libremente meadiante equipos de soporte que pusden posicionarse a discrecidn,

Para ia proteccidn del sistema global frente a influencias y medios exteriores, esta previsto con preferencia, al menos en
la zona de los Fnbdui\)b con forma de carcasa, al menos un elemento de estanqueidad, que en parlicular actGa por un
lado frente a ranuras constifuidas correspondientaments de un médule interior y/e de una unidad funcional central v por
otro lade frente a superficies de contacto interiores de al menos un elemento de cubierta o de una estructura de cubleria
sustituible v que protege frente a acciones externas.

Segln otra variante ventajosa de la invencidn, estd previsto que ef aparate de cbservacién pueda ajuvtarae tanto en su
pasicion respecte al horizonte como también en sus correspondientes pardmetros de grabacion (por gjemplo detalle de
imagen caplurado, brillo y/o nitidez de la imagen) mediante al menos respectivos érgancs de ajuste y respectivas
unidades de ajuste en la zona del mddulo interior o de {a unidad funcional central. Al respecio esta previsto en particular
par cada pardmetro de grabacion al mencs un drgann de ajuste y/o una unidad de ajuste.

Segtn otra forma de realizacidn preferida de la invencion, estd previsto gue la estructura del sistema incluya al menos
un sensor integrado gue pueds unirse ¢ bien gue esté unido con el organo de ajuste o con ia unidad de ajuste, para
orientar la posicidén de la unidad de toma de imagenes, pudiéndose manejar ¢ controlar diractamente mediante una
sefial de salida del al menos un sensor fa posicidn de e unidad de torma de imagenes.

Entonces, mediante una sefal de salida generada por al menos un sensor integrado, en particular basandose en ia
captacién de la posicién y orientacién espacial del sistema global, puede activarse mediante al menos un equipo
electronico del sistema un drgane de ajuste, ulilizarse para mover unidades funcionales internas y permitir asi una
operacidn en gran medida automética

Segln otra forma de realizacién ventajosa de la invencién esta prev‘stﬂ que {a unidad técnica de observacién interactie
al menos mediante un receptaculo mecanico ¢ receptdculc de fijacion con el drgane de ajuste o con a unidad de ajuste
de forma tal que el mddulo que contiene la unidad de toma de imdgenes come unidad funcional resultante, constituya
una parte del sistema gicbal que puede girar alrededor de al menos el gje dptico e independiente de la superficie de
montaje del obietive, al menos en cuanto a la posicion.

Seqln las conclusionss de la presente invencidn, incluye la estructura del sistema al menos un elemeanto de interfaz
adaptable parea montar un aparato de reproduccidn, gue redea por completo el contorne (‘u ia unidad téenica de
chsarvacion y an al cual esta apovada v conducida la unidad técnica de observacién, formande la unidad técnica de
oshservacion v el elemento de interfaz un sistema con volumen funcional complete de un aparato de observacion.

Al respecic asta previsto que el elemente de interfaz tenga una geometria intericr que estd configurada en
correspondencia con ias superficies de gula y de montaje extaricres de la unidad técnica de obsarvacion y que parmita
tanto un montaje orientade con precisién y centrade en la zona de la base mecanica como también la conduccién
mecéanica y el desplazamiento trasiatorio de ajuste de ia unidad de observacion sobre el gje dptico.

Se entiende que, en base a una realizacidn del elemento de interfaz integrada estructuraimente en 2l sistema qﬁobai v
adaptable al mencs a distintos sistemas y cbjetivos t8enicos de imagen, resulte posible una adaptacidn segura v faci de
realizar del sistema de observacién a las correspondientes aplicaciones. De acuerde con la invencidn, esta previsto ai
respecto fijar con fiabilidad of objetivo a una superficie de montaje en la zona de una abertura ocular del elemento de
interfaz

Segln cofra forma de realizacidn ventajosa de la invencidn, estd previsto que la unidad técnica de observacion,
constituya con el al menos un elemento de interfaz adaptable y una estructura de cubierta exterior, una unidad funcional
configurada como sistema de observacion completo.

Con preferencia puede k)g-"arse, fijando una estructura de cubierta en amplia medida a discrecidn, una proteccién
adicional casc necesario del sistema global frente a infliencias externas. Para ello esta previste gue en particular al
menos una geometria interna de la estructura de cubierta esté realizada de forma tal que tanto las superficies de quia y
de montaje de la unidad técnica de observacion como también la forma exterior del elementn de interfaz, esitén
orientadas f‘c?xia:mente, al manos &n el mismo sentido v centradas, logréndose asi una optimizacién adicional de ia
rigider y de ia precisién de ia gula. Ademas puede lograrse asi una proteccién adicional del manipulador de un elemento
de acc;onamsentc del dispositive funcional liberado medianie una abertura comrespondientemente realizada, para ajustar
la distancia focal de brida, para calibrar la distancia focal de brida frente a un desajuste involuntario.

Ademas es concebible en particular que ef manipulador tenga superficies funcionales que se liberen a través de las
correspondientes aberturas de los componentes que las rodean y que dade el case permitan con ayuda de las
correspondientes herramientas operativas un giro del manipulador.

La constitucién de las ssiructuras al menos mecanicas en la zona con forma de carcasa, estd realizade en particutar
adicionalments de forma tal que por un lado para fijar e sistema global a un sistema de soporte practicaments an
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cualquier orientacion y por otre lado para unir componantes externcs, aparatos, sensores o similares, estdn pravistas
piezas de moniaje, por elemplo geometrias de montaje. También es concebible gue éstas puedan realizarse con
preferencia sfternativamente como bayoneta, superficie de roscado o de insercidn. Puede lograrse un montaje del
sistema global en un sistema de soporte en cualquier orientacién ademas mediante elementos de soporte gue encajan
an arrastre de fuerza y/o de forma en la geometria de la cubierta extarior.

En el marco de la estructura del sistema modular de acuerdo con la invencién esta previste ademas en particular como
esencial unir la unidad técnica de observacion, para la integracién en ef sistema global, con una interfaz rigida hacia una
unidad funcional central. Para ello es concebible que fa interfaz tenga al menos una geometria envolvente ampliamente
conforme oon of contorne extarior de la base mecénica realizado como superficie de montaje v de guia, que por un lado
sirva para apovar la conduccidn mecanica v el movimients de ajuste de ia unidad de observacion sobre &l gje dptico y
gue también permita un montaje orientado v centrado con precisién.

Ademas estd previste con preferencia gue en 18 zona de la pared exierior de 18 interfaz pueda fijarse al menos una
superficie funcional que, con ayuda de un correspondiente elemente de aseguramienic, come por ejemplo un tormnillo,
pueda utilizarse a fravés de una aberiura para la retencién permanente cuando se necesite frente 3 estructuras del
entorno.

Al respecto es concebible en particular sustituir las caracteristicas funcionales de la interfaz por [as correspondientes
caracteristicas de configuracidn inherentes de la geomstria exterior de la unidad técnica de obsarvacion y/u oiras
estructuras v médulos envolventes, al menos parciaimente, con {o que fa unidad técnica de observacién, sin glementos
adaptadores o de interfaz adicionales, por un lado esté conducida ventajosamente tal gue pueda alojarse o esté alojada
y por otro lado pueda filarse o esté fijada sin holgura y rigidamenta con al mencs una parte del sisterna total gue puede
girar accionada por un organc de ajuste.

Segln ofra forma de realizacion preferida de la invencidn, estad previsto dque la unidad téenica de observacidén que
contiene {3 unidad de toma de imégenes, esté apoyada mediante al menos un correspondiente elemento de resorte sin
hoigura contra al menos 1a superficie de montaje dal objetive.

La unidad técnica de observacion estd pretensada entonces en particular con al menos una superficie de presién a
través de una superficie de confrapresidn de un tope, realizada con preferencia correspondientemente conforme, de un
méduic que envuelve, al menos parciaimente, la unidad téenica de observacidn y al menos un slementc de apoyo
contra una brida de conaxion del madulo envoivernte. kn particular interactta la unidad tdenica de observacién ademds
mediante al menes una unidn mecanicaments rigida con &l drgano de ajuste y forma asi, en forma de la unidad
funcional central, una parte del sistema global que puede girar alrededor del eje Z o eje 6ptico, exactamente centrada y
conducida sin holgura. La superficie de presién puede entonces proporcionarse mediante una interfaz, que esta unida
rigidamente con la unidad de observacién.

En otra variante ventajosa de la invencién, puede realizarse la estructura de los componentes electrénicos de la unidad
funcional a partir de una placa del sistema al menos plegada singularmente, con uniones flexibles por zonas.

Al respecto estd previsto en particular que la superficie de imagenes de la unidad de toma de imagenes que se
encuentra sobre al menos un lado orientado a la superficie de montaje del objetivo de un elemento de placa rigido,
pueda moverse respecto a al menos otro elemento de placa rigido fijado en la zona de la base mecanica, asi como de la
base mecanica 20. De esta manera pueden aprovecharse tanto las ventajas de una placa del sistema plegada
singularmente con uniones flexibles y zonas rigidas, como también una posibilidad mecanica universal de ajuste de la
distancia focal de brida.

Al respecto estéa previsto en particular conducir orientadamente con precisién un paquete de placas plegado que incluye
al menos un elemento de placa rigido ventajosamente con elementos distanciadores conductores del calor en una
geometria de cubierta que va alrededor, al menos parcialmente y con preferencia fijarlo mediante una placa de presién
con seguridad a una unidad de observacién rigida, cuyas superficies de guia interactian ventajosamente al menos con
la base mecanica, con lo que el eje de guia o bien movimiento de la unidad de observacién discurre exactamente
congruente con el eje 6ptico de la unidad de toma de imégenes. La fijacién opcional de elementos épticos, como por
ejemplo filtros, esté igualmente prevista, al igual que una retencién opcional protegida con seguridad frente a un plegado
dafiino de al menos una unién flexible del paquete de placas con elementos posteriores de la placa del sistema plegada.

Se entiende que la unidad funcional para ajustar la distancia focal de brida, posicionada a eleccién, actia sobre al
menos cualquier zona rigida de paquetes de placa plegados arbitrariamente y con ello puede lograrse la maxima
flexibilidad y modularidad en la configuracién del sistema global, mediante una integrabilidad en todo el sistema.
Ademas se entiende igualmente que la unidad funcional para ajustar la distancia focal de brida puede integrarse y
utilizarse 6ptimamente incluso en ejecuciones de al menos componentes del sistema electrénicos sin uniones flexibles.

Segun otra forma de realizacién preferida de la invencion, esté previsto que el apoyo de la unidad de toma de imagenes
pueda ampliarse o bien este ampliado con una unidad funcional para corregir inclinaciones respecto al eje 6ptico.
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Con preferencia esta prevista una estructura basada en un sistema mecanico de cinematica paralela, con lo cual en
particular se realiza una rotacién tridimensional igualmente de alta precisién de la unidad de toma de iméagenes
alrededor del centro de la superficie de imagenes. Con preferencia resulta posible ademas mediante la unidad funcional
para corregir inclinaciones, también una traslacién de la unidad de toma de iméagenes respecto a la superficie de
montaje del objetivo.

En particular tiene la unidad funcional para corregir inclinaciones al menos tres elementos de ajuste, lograndose
mediante una variacion de la longitud axial sobre los correspondientes ejes de movimiento de los elementos de ajuste
una manipulacién en gran medida arbitraria de la orientacidén espacial de la unidad de toma de imagenes.

Los elementos de ajuste estan entonces dispuestos y apoyados con preferencia uno respecto a otro de forma tal que
mediante el movimiento tridimensional descrito de la unidad de toma de imagenes, en particular de un moédulo de
cabeza que aloja la unidad de toma de imagenes, se minimizan entre si las diferencias relativas de las distancias a un
plano de referencia vigiladas por sensores o bien son iguales a cero cuando se ha realizado la correccidén exacta y asi
pueden compensarse con fiabilidad inclinaciones de alta frecuencia.

El ajuste exacto de la distancia focal de brida se logra en particular mediante una traslacién de la superficie de imagenes
resultante de una activacion de los elementos de ajuste en amplia medida uniforme y ventajosamente sincronizada. En
una ejecucién ventajosa es igualmente concebible al respecto que para alcanzar tanto una 64ptima exactitud de
posicionado como también velocidad de control, se utilicen los correspondientes actuadores, por ejemplo en base al
aprovechamiento del efecto piezoeléctrico.

Con preferencia se utilizan para fijar los elementos de ajuste, en un disefio ventajoso sin holguras, articulaciones cardéan
y/o articulaciones de cuerpo sélido.

Ademas de los 6rganos de ajuste antes descritos, son concebibles unidades funcionales alternativas para el
accionamiento y/o el control de los médulos apoyados tal que al menos puedan moverse, que pueden estar constituidas
como un moédulo del sistema que rodea, al menos parcialmente, el médulo a accionar y que puede fijarse o estar fijado
sobre el eje 6ptico en gran medida arbitrariamente. Ademas de un movimiento imprimido (electro) magnéticamente, es
concebible al respecto en particular el aprovechamiento ventajoso del llamado principio de actuacién piezoeléctrico.

Con preferencia incluye la estructura del sistema una unidad funcional piezoeléctrica, en particular esencialmente con
forma anular, con elementos actuadores piezoeléctricos integrados, en la que baséndose en una excitacion
inteligentemente sincronizada de estos elementos actuadores piezoeléctricos, se genera una forma de onda que migra
sobre el contorno, que transmite mediante el pretensado que provoca el elemento de resorte un movimiento de rotacién,
por ejemplo sobre un elemento de rotor. De esta manera puede lograrse una densidad de potencia éptima ocupando un
espacio minimo y a la vez con un movimiento de ajuste que puede controlarse con exactitud y que carece de
mantenimiento.

Segun otra forma de ejecucién preferida de la invencién, est previsto que el aparato de observacién pueda cubrirse o
esté cubierto mediante una geometria de alojamiento en amplia medida conforme, en particular de forma tal que la
estructura de cubierta, en su conjunto con forma de carcasa, permita en la zona de una abertura ocular asociada a la
unidad de toma de imagenes la fijacién del objetivo. Con preferencia permite la estructura de cubierta con forma de
carcasa la fijacion de al menos una unidad funcional para controlar en gran medida cualesquiera objetivos. En particular
puede adaptarse o estd adaptada la estructura de cubierta con forma de carcasa a normas relativas a la conexién de en
gran medida cualesquiera objetivos y/o distancias focales de brida.

Con preferencia esté previsto que la unidad técnica de observacién pueda fijarse o bien esté fijada preservando el pleno
volumen funcional y la posibilidad de ajuste de los pardmetros electrénicos y mecénicos, en geometrias de sujecién en
gran medida arbitrarias. En particular puede entonces fijarse un objetivo en la posicién de utilizacién y operarse con
preferencia con al menos un sistema de control asociado. Al respecto es posible una operacién tanto manual como
totalmente automatica de todos los 6rganos de ajuste al igual que objetivos motorizados y no motorizados en
combinacién con médulos de ajuste que pueden fijarse o bien fijados adicionalmente. Asi puede lograrse un tamafio
constructivo minimo y también garantizarse que tanto objetivos como sistemas de ajuste se monten y operen con 6ptima
accesibilidad y que puedan interactuar idealmente con otros médulos sin influir sobre otras funciones.

Segun otra variante ventajosa de la invencidn, esta prevista para alumbrar el motivo a alojar en la estructura envolvente
con forma de carcasa, al menos una unidad funcional para el alumbrado que rodea el objetivo, al menos parcialmente.
Entonces puede ajustarse en particular tanto la intensidad y el color como también la clase de alumbrado de al menos
un elemento luminoso y lograrse una iluminacién éptima del objeto a alojar, con lo que pueden sustituirse sistemas de
alumbrado adicionales y en parte complejos. Ademas puede lograrse asi un alumbrado de entornos de aplicacién en los
cuales no puedan utilizarse sistemas actuales de alumbrado, por ejemplo por razones de espacio.

En particular tiene la unidad funcional una unidad receptora y/o emisora. Asi, en otra variante de la invencién puede
estar integrado en la unidad funcional un control por radio que constituye un sistema emisor-receptor, mediante el cual

12



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2985165 T3

puede/n operarse o bien se opera/n el aparato de observacién y/u otras unidades funcionales. Con preferencia esta
dotada la unidad funcional de al menos un programa de mando que puede activarse por radio.

En otra variante preferida de la invencion incluye la estructura del sistema un componente electromecénico para la
transmisién de sefiales rotatoria, que esta constituido de forma tal que todas las sefiales de entrada y salida puedan
descargarse y gestionarse sin limitaciones incluso para un angulo de giro de en particular mas de + 360°. Con
preferencia esté constituido el componente electromecénico de forma tal que la superficie de imagenes de la unidad de
toma de imagenes se encuentre en todo momento a una distancia constante y que puedan ajustarse con precisién
respecto a la superficie de montaje del objetivo, independientemente de la temperatura ambiental, tolerancias de
fabricacién u otras influencias.

Con preferencia esta previsto que la unidad funcional constituya, al menos en la zona de los médulos constituidos como
mébdulos con forma de carcasa, una estructura de unién estanca a los fluidos, al menos parcialmente. Debido a ello
constituye el equipo, al menos en la zona de los médulos con forma de carcasa y en particular conectores, un sistema
impermeabilizado de forma tal que se evita con seguridad al menos la penetracién de agua y vapor de agua, asi como
cuerpos sélidos u otros medios sélidos, liquidos 0 gaseosos en la zona de los mddulos méviles y electrénicos, asi como
de la trayectoria éptica del rayo, incluso bajo una elevada presion externa.

La forma cerrada, al menos parcialmente, de la carcasa de apoyo posibilita entonces ademas el montaje de otros
aparatos, asi como una 6ptima fijacién y un montaje orientado con independencia espacial del equipo a/en estructuras
que pueden fijarse o que estan fijadas libremente mediante dispositivos de soporte que pueden posicionarse o bien
posicionados arbitrariamente.

Segun otra forma de realizacién preferida de la invencidn, esta previsto que la unidad emisora tenga una linea de
conexién hacia al menos partes de memoria dispuestas con preferencia en la zona de la unidad funcional central, de
forma que también en movimientos de rotacién ilimitados de mas de 360° de la unidad de toma de imagenes, puede
realizarse una transmisién de informacién. La linea de conexién puede estar realizada entonces tanto como una
conexién por hilo o por fibra como también como una conexidn inaldmbrica, por ejemplo un enlace por radio.

Con preferencia se utiliza para la transmisién de sefiales una linea coaxial de sefiales. Debido a ello puede utilizarse un
anillo rozante en particular miniaturizado como linea de conexién, que para las velocidades de transmisién de video
usuales actualmente, funciona casi sin perdidas. Ademés puede estar realizada la linea de conexién mediante un
elemento de transmision de sefiales, que utiliza tanto "contactos de escobilla”" eléctricos convencionales (por ejemplo
para la alimentacion eléctrica) como también contactos 6pticos y/o magnéticos (por ejemplo para la sefial de video).

En particular esta previsto que se realice la transmisién de la informacién a al menos una parte de memoria prevista en
la zona de la unidad funcional central y/o a una parte de memoria sustituible.

Con preferencia prevé el concepto de acuerdo con la invencién para el procesamiento y/o transmisién de informacién, al
menos un correspondiente equipo electrénico del sistema, que esencialmente puede estar realizado como una unidad
funcional que controla los componentes internos y externos del sistema, estando previstas en particular al menos
unidades de mando para el correspondiente control de un 6rgano de ajuste del brillo de la imagen, de la nitidez de la
imagen, del detalle capturado de la imagen y de un médulo de alumbrado y pudiendo activarse adicionalmente al menos
un programa de mando integrado en el sistema.

Al respecto esta previsto en particular ademas ejecutar tras el montaje de un objetivo en gran medida arbitrario una
inicializaciéon o consulta automética y deteccién de los parametros mecanicos y electrénicos. En el marco de esto esta
prevista, ademés de una introduccién manual de la zona de ajuste, en particular al menos una determinacién automatica
de los topes extremos del correspondiente accionamiento del diafragma, que limitan la zona de movimiento, de forma tal
que se mueve autométicamente la unidad de ajuste del objetivo para abrir el diafragma mediante una unidad funcional
automatizada correspondientemente asociada hasta que se tiene la zona de ajuste determinada por las posiciones
registradas en sincronismo de los topes extremos mecanicos. Para garantizar una determinacién fiable y precisa de la
zona de ajuste, es concebible ademas tener en cuenta adicionalmente el valor del brillo medido al menos basado en
sensor, por ejemplo mediante la unidad de toma de imagenes, en la determinacién de los topes extremos, de forma tal
que en el caso mas sencillo puedan fijarse topes extremos en cada caso mediante el minimo (primera posicién de ajuste
que se presenta sin incidencia de luz y/o medicién de sensor) y el méximo (primera posicién de ajuste que se presenta
con el méximo brillo) del valor del brillo. Una asociaciéon exacta entre el valor de apertura del diafragma o bien la
posicibén mecénica de ajuste para la abertura del diafragma puede calcularse o interpolarse asi con precision utilizando
la gama de aperturas conocida en cada caso. Ademas de un ventajoso ajuste manual de un valor de apertura exacto
puede lograrse, en combinacién con un control automatizable de los pardmetros de imagen electrénicos, un control
automatico preciso de casi cualquier objetivo en general y al menos de la apertura del diafragma en particular.
Anélogamente se prevé este procedimiento para todos los otros 6rganos de ajuste de un objetivo montado.

Esta previsto en particular que la unidad electrénica central del sistema pueda formarse a partir de varias unidades
funcionales individuales, que pueden fijarse arbitrariamente en toda la zona del sistema. Con preferencia puede fijarse
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igualmente de forma arbitraria en toda la zona del sistema la unidad electromecénica para al menos la unién giratoria de
la unidad de mando central con al menos un médulo de interfaz.

Con preferencia constituye la unidad funcional, mediante la conexién de érganos de mando externos con la unidad
electrénica del sistema integrada mediante interfaces arbitrarias, pero al menos impermeabilizadas frente a medios
exteriores, un sistema de observacién que al menos puede girar tridimensionalmente por completo y que puede
controlarse en cuanto a posicién y orientacién.

Es en particular concebible que de esta manera pueda lograrse una comunicacién inteligente con otros sistemas.
Teniendo en cuenta la forma de realizacién mecanica y sistematica del sistema global antes descrita, ventajosamente
ajustable y escalable, puede lograrse - por ejemplo mediante una sincronizacién con al menos otro sistema (de camara)
- un sistema multichmara de forma tal que por ejemplo pueda lograrse una unidad funcional formada por dos sistemas
globales posicionados entre si a una distancia ajustable al menos sin escalones, que es capaz de lograr grabaciones
tridimensionales que correspondan de manera extremadamente precisa a la percepcién real. Como consecuencia de la
escalabilidad flexible inherente al sistema, puede ademas, mediante al menos un aumento o reduccién geométrico/a del
sistema global, reducirse o bien aumentarse la distancia minima y méxima que puede alcanzarse de los distintos
sistemas (de cdmara) sincronizados.

Ademas, puede utilizarse al menos una parte de memoria adicional prevista en la zona de la unidad funcional central y/o
una parte de memoria sustituible cuando se necesite para registrar y posteriormente evaluar grabaciones. De esta
manera se logra que el sistema global pueda integrarse sin discontinuidad en sistemas existentes y también pueda
ampliarse y controlarse con aparatos elegidos en gran medida a discrecién. Ademas esta previsto que por ejemplo
mediante sefiales de mando emitidas basadas en sensor para actuadores adicionales que actlan sobre los ejes X e Y,
puedan unirse y activarse los correspondientes érganos de ajuste de forma tal que pueda lograrse una correccién
completa de la orientacién del sensor de imagen y del sistema global en el espacio tridimensional.

En particular esta previsto que en la zona de una carcasa de apoyo que aloja el aparato de observacién estén previstas
superficies y elementos funcionales correspondientes, de forma tal que en respectivos puntos de unién de la carcasa de
apoyo puedan fijarse o se fijen componentes, aparatos, sensores externos o piezas similares a montar.

Se entiende que puedan estar previstos componentes no representados mas en detalle de una fuente de alimentacion
eléctrica para el control del sistema, en particular baterias 0 acumuladores. Con preferencia esta previsto que en la zona
de la carcasa de apoyo pueda integrarse o esté integrada una fuente de alimentacidn eléctrica, en particular en forma de
una bateria o de un acumulador. Igualmente es concebible que el sistema global pueda conectarse o esté conectado a
una fuente de alimentacién eléctrica externa.

Se entiende que puedan concebirse geometrias exteriores del sistema elegibles con amplia libertad. Asi puede resultar
posible una adaptaciéon a cualesquiera estructuras y lograrse el sistema global para un montaje en otras unidades
funcionales, médulos o sistemas.

Ademas de la generacién de movimiento en base a un principio de actuacién (electro)magnético o piezoeléctrico, son
igualmente concebibles opcionalmente otros actuadores, por ejemplo accionados por fluido o por aire comprimido y
motores (de eje) convencionales o bien motores (paso a paso) basados en engranaje, como una ampliacién de
unidades funcionales discrecionales para generar movimiento con las correspondientes unidades funcionales
electrénicas y/o mecénicas (por ejemplo codificadores), para reproducir con exactitud movimientos de ajuste y/o la
llegada segura a posiciones discretas (memorizadas) y orientaciones. Adicionalmente es concebible que con ayuda de
un sistema sensérico de referencia - por ejemplo mediante un sensor adicional al sensor de orientaciéon - pueda
aumentarse la precisién del control del correspondiente sistema de actuadores correlacionado.

Se entiende que para constituir un sistema mecénico pretensado, ademas de las ejecuciones descritas, son concebibles
tanto elementos de resorte alternativos, como por ejemplo resortes en espiral, resortes ondulados, resortes de disco,
resortes de cuerpo sdélido o bien unidades funcionales que inducen un pretensado, activadas por presién de agua, aire y
aceite o similares, como también elementos de apoyo, como por ejemplo rodamientos, cojinetes magnéticos, apoyos de
cuerpo sélido o similares.

Ademas es concebible en particular ejecutar las lineas de sefiales (rotatorias) que abarcan los limites de la unidad
funcional y moédulos, tanto del sistema global hacia fuera como también alternativamente a la transmisién interna
descrita mediante el componente electromecanico descrito, correspondientemente sin contacto, épticamente,
magnéticamente o bien con soporte por radio, por ejemplo mediante una correspondiente unidad funcional (de lineas de
sefiales).

Igualmente se entiende que puede lograrse una estructura del sistema protegida por completo frente a influencias y
medios externos, tanto basada en elastémeros o bien polimeros como también mediante superficies de estanqueidad
metélicas. Los correspondientes elementos de estanqueidad pueden entonces estar realizados igualmente en varias
piezas. Ademas es concebible, por ejemplo para reducir el peso, realizar el sistema completo, al menos por zonas, sin
elementos de estanqueidad y prever la estructura mecanica al respecto como una unidad rigida, que al menos rodea
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parcialmente los mddulos y elementos funcionales situados en el interior. En particular puede entonces liberar la
estructura exterior por ejemplo tanto los érganos de mando de un objetivo conectado, a través de aberturas
correspondientemente realizadas, permitiendo asi su manejo manual, como también garantizar una proteccién de los
elementos funcionales y médulos del entorno frente a influencias externas y desajustes indeseados.

Breve descripcién de las figuras

Otras particularidades y ventajas de la invencién pueden tomarse de los ejemplos de realizacion descritos a
continuacién y representados esquematicamente; se muestra en:

figura1 un diagrama del sistema,

figura2 una vista frontal isométrica del sistema global segin una primera ejecucién en el estado operativo,

figura 3 una vista posterior isométrica del sistema completo seglin una primera ejecucién en el estado operativo,

figura4 una representacidén de despiece de la estructura del sistema seguln una primera ejecucion,

figura5 una representacién de despiece de la unidad funcional central seglin una primera ejecucién,

figura 6 una representacién de despiece del médulo estructural interno con sistema funcional para corregir escorzos
seglin una primera ejecucion,

figura 7 una representacién isométrica parcialmente seccionada del mddulo estructural exterior segun una primera
ejecucién,

figura 8 una vista isométrica del sistema global segln una primera ejecuciéon en el estado operativo, con unidades
funcionales parcialmente seccionadas y detalles de médulos,

figura 9 una representacién isométrica parcialmente seccionada de la unidad funcional central, con sistema para
ajustar la distancia focal de brida segln una primera ejecucion,

figura 10 una representaciéon de despiece de un surtido y composicién alternativos de médulos funcionales para formar
un nuevo sistema de observacién sin correccién de escorzos,

figura 11 una vista isométrica del sistema de observacion alternativo en el estado operativo, con unidades funcionales
parcialmente seccionadas y detalles de médulos,

figura 12 una vista frontal isométrica del sistema global segin una segunda ejecucién en el estado operativo,

figura 13 una vista posterior isométrica del sistema global segin una segunda ejecucién en estado operativo,

figura 14 una representacioén de despiece de la estructura del sistema segln una segunda ejecucion,

figura 15 una representacidén de despiece de la unidad funcional central segiin una segunda ejecucion,

figura 16 una representacion isométrica parcialmente seccionada de la unidad funcional central segin una segunda
ejecucién,

figura 17 una vista isométrica del sistema completo segln una segunda ejecucién en estado operativo con unidades
funcionales parcialmente seccionadas y detalles de médulos,

figura 18 una representacidén de despiece del médulo de interfaz segiin una segunda ejecucion,

figura 19 una representacidén de despiece del médulo estructural exterior segiin una segunda ejecucién,

figura 20 una representacidén de despiece de la estructura de un posible médulo de ajuste para controlar un objetivo,

figura 21 una representacién isométrica parcialmente seccionada del médulo de ajuste para controlar el objetivo segun
la figura 20,

figura 22 una representacidén de despiece de la estructura de un médulo de alumbrado,

figura 23 una representacién isométrica parcialmente seccionada de una ejecucidn alternativa del sistema global con
una unidad de ajuste alternativa plausible,

figura 24 una representacidén isométrica parcialmente seccionada de la unidad de ajuste alternativa segun la figura 23,

figura 25 una representacién isométrica parcialmente seccionada de un apoyo alternativo, pretensado y unidad
funcional para ajustar la distancia focal de brida en el estado operativo,

figura 26 una representacién de detalle isométrica parcialmente seccionada de un pretensado alternativo segun la figura
25,

figura 27 una representaciéon de detalle isométrica parcialmente seccionada de una unidad funcional alternativa para
ajustar la distancia focal de brida segun la figura 25,

figura 28 una representacién isométrica parcialmente seccionada de una unidad funcional alternativa para ajustar la
distancia focal de brida en el estado operativo,

figura 29 una representaciéon de detalle isométrica parcialmente seccionada de la unidad funcional alternativa para
ajustar la distancia focal de brida segun la figura 28,

figura 30 una representacién isométrica parcialmente seccionada de una unidad funcional adaptada para corregir
inclinaciones y vibraciones de alta frecuencia en el estado operativo,

figura 31 una representacién de detalle isométrica de la unidad funcional adaptada para corregir inclinaciones vy
vibraciones de la figura 30,

figura 32 una representacién isométrica de un montaje posible en una geometria en gran medida arbitraria en el
ejemplo de una estructura de paredes delgadas y

figura 33 una representacién de detalle isométrica parcialmente seccionada de la estructura mecéanica de la zona del
manipulador para ajustar la distancia focal de brida segun la figura 9.

Descripcidn detallada de la invencion
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A continuacién se dotaran los elementos de la invencidn que funcionan de la misma manera de una cifra de referencia
unificada, siempre que ello proceda.

Los ejes descritos a continuacién con "eje 6ptico de la unidad de imagen" y con "eje 6ptico de la brida de conexién del
objetivo" son, referidos a los ejemplos y formas de realizacién aqui descritos y formados, idénticos al eje 6ptico antes
descrito y se denominaran con la referencia OA o bien OA'. Ademés el eje éptico es idéntico al "eje Z", que esta dotado
de la referencia Z. Las expresiones "en la direccién Z" y "a lo largo del eje 6ptico” se utilizaran a continuacién como
sinénimos. En las siguientes figuras corresponde el eje X al eje de cabeceo, el eje Y al eje de guifiada y el eje Z al eje
de balanceo.

Primer ejemplo de realizacién

En combinacién con la estructura funcional de la figura 1, significan las representaciones en perspectiva de la figura 2 y
la figura 3 una posible primera ejecucién del concepto de la invencién en forma de una vista isométrica respectivamente
frontal y posterior del sistema global 1.

El concepto de acuerdo con la invencién prevé que el sistema global 1 este constituido ahora como una unidad funcional
optimizable respecto a distintos casos de aplicaciéon. Esta unidad funcional tiene entonces una estructura modular del
sistema segun la figura 4, que partiendo de una unidad funcional 2 central puede fijar al menos una unidad técnica de
observacién 3, alojada en médulos - como por ejemplo al menos uno interior 4 y uno exterior 5 - y que pueden
encapsularse mediante una unidad 6 con forma de carcasa frente a influencias exteriores. Esta combinacién de médulos
esta constituida ademas de forma tal que la unidad técnica de observacién 3 pueda orientarse a una correspondiente
posicién de grabacion - por ejemplo horizontal - que puede (pre) determinarse, estando mantenido el sistema global en
cualquier posicién y/u orientacién. Como plano de referencia horizontal ha de tomarse entonces el plano W formado por
la direccién normal a la superficie congruente con la direccién de la gravedad G (figura 2), mediante los
correspondientes vectores unitarios de los ejes de coordenadas X y Z (figura 2).

La representacion de despiece segln la figura 5 muestra claramente que estéa previsto un reparto adicional de la unidad
funcional central 2 en otros médulos, como al menos la unidad técnica de observacién 3 y la al menos una (segun
necesidades) interfaz 7. Mediante una sefial de salida generada por al menos un sensor OS integrado, puede activarse,
baséndose en la captacién de la posicién y orientacién espacial del sistema global 1, mediante al menos un equipo
electrénico del sistema SE (figura 1), un érgano de ajuste designado en general con 8 (figura 6), utilizarse para el
movimiento de unidades funcionales internas y hacer posible asi una operaciéon ampliamente automatica.

Tal como muestra la representacidén de despiece del médulo 4 en la figura 6, esta previsto que el 6rgano de ajuste 8 que
actla sobre un receptaculo 9 que puede pretensarse mecéanicamente, que puede adaptarse a la unidad técnica de
observacién 3 que lo aloja, pueda fijarse en la zona de la estructura interna 10.

Mediante una combinacién correspondientemente ventajosa con al menos un médulo exterior 5 segun la representacién
parcialmente seccionada de la figura 7, puede lograrse que la unidad técnica de observacién 3 por un lado interactie a
través de al menos una unién mecanicamente rigida con el érgano de ajuste 8 y que por otro lado esté pretensada con
al menos una superficie de presion 95 de la interfaz 7 (figura 5) mediante una superficie de contrapresién 96 disefiada
correspondientemente conforme de un tope 11 y al menos un elemento de apoyo 12 contra la brida de conexién 13 del
médulo 5 que va alrededor, al menos parcialmente y asi constituya, en forma de la unidad funcional central 2, una parte
del sistema global que puede girar alrededor de al menos el eje Z o eje 6ptico, conducida exactamente centrada y sin
holgura.

El sistema global 1 que de ello resulta, que se encuentra en el estado operativo, se representa en una vista isométrica
parcialmente seccionada en la figura 8. Otras caracteristicas esenciales de la invencion estan previstas para lograr un
funcionamiento de alta precisién y fiable, asi como para grabar datos de imagenes 6ptimos y se describiran
detalladamente a continuacion.

Al respecto es decisiva, ademas de al menos la posibilidad de un ajuste exacto de la distancia focal de brida, la fijacién
precisa y rigida de un sistema éptico de reproduccién - como por ejemplo un objetivo - que de acuerdo con la invencién
puede fijarse en la zona de una abertura ocular 98. La forma de la brida de conexién 13 est4 prevista para ello como
una estructura de cubierta que rodea, al menos parcialmente, una unidad funcional 2 central, formada por al menos una
pieza, de forma tal que pueda lograrse una conduccién y fijacién coaxial ideal mediante una superficie de contacto 99
disefiada ventajosamente, con al menos médulos estructurales con forma de carcasa, como por ejemplo el médulo
interior 4. Se entiende que la configuracién de la brida de conexién 13 puede adaptarse a distintos sistemas técnicos de
imagen y/u objetivos.

Esta previsto que la unidad funcional central 2 de la figura 5, mediante una superficie de contacto 100 de la interfaz 7
ventajosamente realizada, pueda alojarse tanto centrada con precisién como conducida encajando con exactitud, en
una superficie contrapuesta (figura 6) correspondientemente realizada de un soporte 14 del receptaculo mecanico 9.
Una transmisién segura y sin holgura del movimiento de correccidén ejecutado por el érgano de ajuste 8 a la unidad de
toma de imagenes 15 de la unidad técnica de observacién 3, se logra entonces mediante una superficie de
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deslizamiento 103 (figura 6) del soporte 14, realizada conforme en amplia medida, que interactla con una superficie de
contacto 102 de un elemento de guia 16 que puede fijarse de forma definida. A la vez se establece una unién segura y
protegida frente a falsos contactos de las lineas de sefiales que pueden salir en la unidad técnica de observacién 3
mediante los correspondientes conectores 17 (figura 5) con elementos de contacto C1 y C2 correspondientemente
realizados y posicionados de manera conforme del receptéculo mecanico 9, para la entrada y salida a continuacion. Al
respecto es igualmente concebible constituir la conexidén de las lineas de sefiales inalambricamente.

Adicionalmente ha de considerarse el pretensado FV (figura 6) inducido por un elemento de resorte 18 entre la
estructura interior 10 a modo de carcasa y la superficie de contrapresién 96, realizada en amplia medida
correspondiéndose en conformidad con la superficie de presién 95, de las estructuras envolventes, al menos
parcialmente, como igualmente esencial en cuanto a un movimiento de ajuste preciso y que corrige sin holguras. Al
respecto esta previsto establecer este pretensado por un lado mediante el soporte 14 a través de un érgano de ajuste 8
hasta la estructura 10 al menos a modo de carcasa y por otro lado a través de una superficie de presién 104 del
adaptador electromecéanico 19 y una superficie de presién 105 (figura 5) realizada correspondientemente de la interfaz 7
sobre la superficie de contrapresiéon 96 del tope 11 de forma tal que la unidad resultante de al menos el receptaculo
mecénico 9 y un tope 11, forme una parte del sistema global que igualmente puede ajustarse con precision fijada con
seguridad frente a desajustes y apoyada sin holgura, que puede girar alrededor de al menos el eje Z o bien eje éptico.
(dngulo de giro variable segun la flecha RS, figura 6).

Mediante la superficie de accionamiento 106 del soporte 14 que interactla con un componente SR con preferencia
electromecanico para la transmisién rotatoria de sefiales, puede ademas lograrse por un lado que todas las sefiales de
entrada y salida, incluso para un dngulo de giro RS de en particular mas de + 360°, puedan descargarse y manejarse sin
limitacion y por otro lado la superficie de imagenes 107 de la unidad de toma de imagenes 15 (figura 8) se encuentre en
todo momento, con independencia de la temperatura ambiente, tolerancias de fabricacién o influencias externas, a una
distancia AM constante que puede ajustarse con precisidn respecto a la superficie de montaje del objetivo 97.

La representacién en perspectiva parcialmente seccionada de la figura 9 muestra que la unidad técnica de observacién
3 puede dotarse de al menos una unidad funcional ABF para ajustar esa distancia AM de forma tal que la superficie de
imagenes 107 de la unidad de toma de imagenes 15 que se encuentra sobre al menos un lado orientado a la superficie
de montaje del objetivo 97 de un elemento de placa rigido PS, pueda moverse respecto a al menos otro elemento de
placa PN rigido fijado en la zona de la base mecanica 20 y a la base mecénica 20. De esta manera pueden
aprovecharse tanto las ventajas de una placa del sistema plegada de forma singular con conexiones flexibles F1 a FN y
zonas rigidas P1 a PN, como también lograrse una posibilidad de ajuste mecéanico universal de la distancia focal de
brida AM.

Al respecto esta previsto conducir de manera orientada y precisa el paquete de placas PX plegado que incluye los
elementos de placa PS, P1, P2 y P3 rigidos ventajosamente con elementos distanciadores 21 conductores del calor en
una geometria de cubierta 22 que al menos parcialmente va alrededor y fijarlo mediante una placa de presién 23 con
seguridad a una unidad de observacién VU rigida, cuyo eje de guia o movimiento Z exactamente congruente con el eje
optico OA de la unidad de toma de imagenes 15, interactia mediante superficies de guia 108 correspondientemente
realizadas al menos con la base mecanica 20. La fijacién de elementos épticos 24, como por ejemplo filtros, esta
prevista al igual que una retenciéon 109 segura protegida frente a un plegado nocivo de al menos una unién flexible F2
del paquete de placas PX con elementos del lado posterior FN, PN de la placa del sistema SP plegada.

Se pretende que un movimiento de ajuste RA aportado por el usuario, por ejemplo giratorio, se transforme mediante la
unidad funcional ABF, para ajustar la distancia focal de brida, en un desplazamiento de traslacién ZA de la unidad de
observacién VU, lograndose asi un calibrado de la distancia focal de brida AM. Al respecto es concebible realizar la
unidad funcional a partir de elementos de ajuste que actien a una distancia definida en arrastre de fuerza y/o de forma,
por ejemplo basandose en un dentado, de forma tal que una geometria de dentado 110 (véase en particular la figura 33)
transmita una rotacién RA coaxial con el eje XA del elemento de accionamiento 27 sujeto mediante el elemento de
rodamiento 26, imprimida por el usuario sobre el manipulador 25 liberado a través de una abertura 111
correspondientemente realizada, a una geometria de dentado contrapuesto 112 realizada en amplia medida conforme
de la unidad de ajuste 28 apoyada en la base mecanica 20 y mediante otra unién en arrastre de fuerza y/o de forma -
como por ejemplo un roscado 113 - actle sobre la placa de presién 23 de la unidad de observacién VU, induciendo asi
un desplazamiento de la superficie de imagenes 107 sobre el eje 6ptico OA. Al respecto es concebible igualmente
ejecutar el movimiento de ajuste RA mediante un motor integrado en el elemento de accionamiento 27 y permitir tanto
un mando automatizable como también ventajoso en situaciones de montaje de dificil accesibilidad.

Ademas de una limitacién de la libertad de movimiento de la unidad de observacién VU a al menos una traslacion en la
direccién Z o bien a lo largo de eje 6ptico, por ejemplo mediante un desplazamiento E paralelo en el espacio del eje de
movimiento ZV del roscado 113 respecto al eje Z u eje éptico, esta previsto como igualmente esencial el apoyo de la
placa de presién 23 pretensado por el elemento de resorte 29 con la fuerza FV mediante la unidad de ajuste 28 contra
un tope 114 correspondientemente realizado de la base mecanica 20 para compensar tolerancias, vibraciones,
dilataciones térmicas o similares.
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Para fijar la distancia ajustada AM esté previsto realizar ventajosamente la unidén en arrastre de fuerza y/o de forma del
elemento de accionamiento 27 y la unidad de ajuste 28 de forma tal que se logre al menos una autorretencién inherente.
Ademas puede lograrse una retencién adicional de la unidad funcional ABF para ajustar la distancia focal de brida
mediante un pronunciamiento geométrico correspondiente, que en la forma de realizacién mas sencilla presenta una
forma 115 ranurada, que toma contacto de manera conforme, al menos parcialmente, con la abertura de liberacién 111,
que mediante la insercién de un elemento de seguridad 30 se ensancha y con ello ejerce fuerzas radiales de bloqueo
SB sobre la abertura 111 que actla como superficie de contrapresién.

En el marco de la estructura modular del sistema esta previsto ademés como esencial unir la unidad técnica de
observacién 3 para la integraciéon en el sistema global con la interfaz 7 de manera rigida para formar una unidad
funcional central 2, tal como se muestra en la representacién de despiece de la figura 5. Al respecto es concebible que
la interfaz 7 tenga al menos una geometria del contorno 119 y 120 (figura 5 y figura 8) ampliamente conforme realizada
correspondiéndose con el contorno exterior 116 a 118 de la base 20 realizado como superficie de guia y de montaje,
que sirve para apoyar la conduccién mecanica y el movimiento de ajuste de la unidad de observaciéon VU sobre el eje
optico OA y que también permite un montaje orientado y centrado con precision. Ademés esta previsto que en la zona
de la pared exterior de la interfaz 7 pueda fijarse al menos una superficie funcional 121, que puede utilizarse con ayuda
de un elemento de seguridad correspondiente - como por ejemplo un tornillo (no representado) - a través de una
abertura 122 (figura 8) para la retencién permanente cuando se necesite frente a estructuras del entorno.

Al respecto es concebible sustituir las caracteristicas funcionales de la interfaz 7 mediante correspondientes
caracteristicas de configuracion inherentes de la geometria exterior de la unidad técnica de observaciéon 3 y/u otras
estructuras y otros médulos auxiliares envolventes, al menos parcialmente, con lo que la unidad técnica de observacion
por un lado puede alojarse y conducirse ventajosamente sin elementos adicionales adaptadores o de interfaz y también
puede fijarse sin holgura y de forma rigida con al menos una parte del sistema global que puede girar y accionada
mediante un érgano de ajuste 8 .

Se entiende que la unidad funcional ABF para ajustar la distancia focal de brida actla, posicionada a libre eleccién,
sobre al menos cada zona rigida PS a PN de paquetes de placas plegados en gran medida a discrecién y con ello,
mediante una posibilidad de integracién en todo el sistema, puede lograrse la méxima flexibilidad y modularidad en la
configuracién del sistema global. Ademas se comprende igualmente que la unidad funcional ABF para ajustar la
distancia focal de brida también puede integrarse y utilizarse éptimamente en ejecuciones de al menos componentes
electrénicos del sistema sin uniones flexibles F1 a FN.

Con miras a la posibilidad de optimizacién funcional del sistema global para los respectivos casos de aplicacién
distintos, estd previsto ademas que la unidad técnica de observacién 3 pueda utilizarse también sin unidad de
correccién (electro) mecanica para estabilizar y orientar el detalle de imagen capturado y con al menos un elemento de
interfaz 31 adaptable para el montaje de un aparato éptico de reproduccién y al menos una estructura de cubierta
exterior 32 para formar un sistema de observacién 33 segun la representacién de la figura 10.

Al respecto estd previsto que el elemento de interfaz 31 disponga analogamente de una geometria interior 123
envolvente realizada en amplia medida conforme alrededor, correspondiéndose con las superficies exteriores de guia y
de montaje 116 a 118, que posibilite tanto un montaje orientado y centrado con precisién en la zona de la base 20 como
también la conduccién mecanica y el desplazamiento de ajuste ZA de la unidad de observacién VU sobre el eje Sptico
OA.

Se entiende que debido a una ejecucion del elemento de interfaz 31 integrada totalmente en la estructura del sistema
global y adaptable al menos a distintos sistemas y objetivos técnicos de imagen, resulta posible una adaptacién segura
y facil de realizar del sistema de observacién a las correspondientes aplicaciones. Al respecto esta previsto fijar el
objetivo con fiabilidad a una superficie de montaje 124 en la zona de una abertura ocular 125.

Aun cuando la combinacién de un elemento de interfaz 31 adaptable con la unidad técnica de observacién 3 describe ya
un sistema con un volumen funcional completo de un aparato de observacién, puede lograrse mediante la fijacién de
una estructura de cubierta 32 practicamente a eleccién una proteccién adicional, cuando se necesite, del sistema global
frente a influencias exteriores. Para ello esta previsto que en particular al menos la geometria interna 126 de la
estructura de cubierta 32 esté realizada de forma tal que tanto las superficies de guia y montaje 116 a 118 como
también la forma exterior 127 del elemento de interfaz 31, estén al menos orientadas y centradas coaxialmente en el
mismo sentido y se logre asi una optimizacién adicional de la rigidez y precision de la guia. Ademas puede lograrse asi
una proteccién adicional del manipulador 25 del elemento de accionamiento 27, liberado mediante una abertura 128
realizada correspondientemente, para calibrar la distancia focal de brida AM frente a un desajuste involuntario. El
sistema de observaciéon 33 que de ello resulta, que se encuentra en el estado operativo, se representa en una vista
isométrica parcialmente seccionada en la figura 11. Debe subrayarse como esencial que mediante la combinacién de
mébdulos representada resulta factible una posibilidad de ajuste ampliamente a discrecién, conservando a la vez el pleno
volumen funcional.

La constitucién de las estructuras al menos mecanicas en la zona con forma de carcasa esta realizada adicionalmente
de forma tal que estan previstas por un lado para la fijacién del sistema global a un sistema de soporte en una

18



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2985165 T3

orientacién en gran medida arbitraria y por otro lado para la unién de componentes, aparatos, sensores o piezas de
montaje similares externos, por ejemplo geometrias de montaje 129. Ademas es concebible que las mismas puedan
realizarse alternativamente como bayoneta, superficie roscada o de insercién. Un montaje del sistema global en un
sistema de soporte en cualquier orientacién puede lograrse ademéas mediante elementos de soporte (no representados)
que encajan en arrastre de fuerza y/o de forma en la geometria de cubierta exterior 130 y 131.

Segundo ejemplo de realizacién que no es parte de la invencién.

En combinacién con la estructura funcional segln la figura 1, significan ambas representaciones isométricas en
perspectiva de la figura 12 y la figura 13 otra ejecucién posible en forma de respectivas vistas isométricas frontal y
posterior del sistema global 1".

La realizacién esté prevista al respecto igualmente como una unidad funcional optimizable para distintos casos de
aplicacion, que igualmente tiene una estructura flexible del sistema segun la figura 14, de forma tal que partiendo de una
unidad funcional central 34, por un lado pueda fijarse al menos una unidad técnica de observacién 3' con una unidad de
toma de imégenes 15' y por otro lado esta unidad pueda combinarse con al menos un médulo estructural exterior 35 y al
menos una unidad de interfaz 36. Esta unidad funcional est4d ademas disefiada de forma tal que la unidad de toma de
imagenes 15' pueda orientarse a una posicién de grabacién horizontal correspondiente estando el sistema global
mantenido en cualquier posicién y/u orientacién. Como plano de referencia horizontal ha de tomarse igualmente el plano
W constituido mediante los correspondientes vectores unitarios de los ejes de coordenadas X y Z, congruente en
direccién normal a la superficie con la direccién de la gravedad G (figura 12).

La representacién de despiece segun la figura 15 muestra claramente que para la utilizacion efectiva de la unidad
técnica de observacidon 3' esté previsto un reparto adicional de la unidad funcional central 34 en otros mddulos, con lo
que resulta posible una operacién en gran medida automatica al menos en la zona de una unidad de mando 37. En la
ejecuciébn mas sencilla es concebible aqui que para ello pueda integrarse un sensor OS para captar la posicién y la
orientacién espacial del sistema global. Mediante una sefial de salida generada por este sensor, puede activarse
mediante al menos una unidad electrénica de sistema SE (figura 1) un 6rgano de ajuste designado en general con 38 y
utilizarse para operar los médulos en la zona de la unidad funcional central 34. Ademas esté previsto que la unidad de
toma de imagenes 15' de la unidad técnica de observacion pueda fijarse ventajosamente en la zona de un médulo de
cabeza 39, que por un lado interactta con el érgano de ajuste 38 a través de al menos una unién rigida y por otro lado
esta apoyado con precisién mediante al menos una unidad mecénica MU pretensado y sin holgura. Con ello queda claro
que al menos el médulo de cabeza 39 forma en conjunto una parte de la unidad funcional central 34 que puede girar
alrededor de al menos el eje Z o eje 6ptico (dngulo de giro variable, segun la flecha RS', figura 15). El angulo de giro RS'
puede ser entonces igualmente en particular superior a = 360°.

Para garantizar un funcionamiento de alta precisién y fiable, asi como una grabacidén efectiva de datos de imagen
optimos, se prevén caracteristicas cuyas realizaciones, al menos las bésicas, se representan en la figura 17 en un
sistema global 1' parcialmente seccionado, que se encuentra en estado operativo y que se describird a continuacion
detalladamente.

Segun la figura 16 esta prevista la estructura del médulo de cabeza 39 tal que la unidad de toma de imagenes 15' puede
fijarse exactamente mediante una placa contrapuesta 41 en amplia medida conforme respecto a una placa de base 40,
de forma tal que la normal a la superficie de imagenes 107' es coaxial con el vector unitario del eje Z en el centro (eje
optico OA'). Para la adaptaciéon a escenarios de aplicacién especificos, puede fijarse en la trayectoria éptica del rayo,
antes de incidir sobre la superficie de imagenes 107, al menos un elemento éptico 42 en gran medida arbitrario. Para
proteger el sistema global 1' frente a influencias exteriores en general y la unidad funcional central 34 frente a suciedad
en especial, puede fijarse al menos un elemento de estanqueidad 43, que actla contra una correspondiente superficie
de contacto 133 de una estructura exterior 44 envolvente, al menos parcialmente (figura 17 y figura 19) y que puede
estar realizado en cuanto a forma y funcién tal que, con una efectividad de estanqueidad total, no se ve perjudicada
ninguna funcién del sistema global.

Para garantizar una calidad éptima de la reproduccién en las imagenes tomadas, estd prevista una combinacién
ventajosa de unidades funcionales, tal que entre otros pueda ajustarse y mantenerse con exactitud la distancia y la
posicién de la superficie de imagenes 107’ respecto a la superficie de montaje del sistema éptico de reproduccién, como
por ejemplo de un objetivo. Este objetivo puede liberarse en la zona de una abertura ocular 134 y fijarse a una superficie
de montaje 135 correspondientemente asociada. La forma de la estructura exterior 44 puede concebirse ademas como
una estructura de cubierta que rodea, al menos parcialmente, la unidad funcional central 34 de forma tal que ademés de
una guia coaxial y apoyo de la unidad mecanica MU interna pretensada con el eje éptico OA', que puede lograrse
mediante una superficie de rodadura 136 (figura 17) realizada ventajosamente, resulta posible una capacidad de
adaptacién a distintos sistemas y/u objetivos técnicos de imagen.

Ademas esta previsto que en la zona de un elemento de apoyo 45 conducido ventajosamente en la zona contra una
superficie de contacto 137 (figura 15) realizada correspondientemente, pueda fijarse al menos un elemento de fijacién
48, cuya superficie exterior 138 por un lado pueda reducir, mediante conduccién en una superficie contrapuesta 139
(figura 17) correspondientemente conformada al menos de la estructura exterior 44, la libertad de movimientos a una
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traslacién en la direccién Z o bien a lo largo del eje 4ptico y pueda reducirse la sensibilidad frente a vibraciones y
también aumentar la vida Util.

Para la configuracién de una estructura mecénica inteligente que compense vibraciones y holguras, es segln la figura
15 igualmente esencial un apoyo pretensado, tal que partiendo de la unidad de mando 37, puedan unirse y apoyarse en
general en las zonas de los elementos de rodamiento 47 y 48 previstos, por un lado el grupo de cabeza 39 compacto y
por otro lado el 6rgano de ajuste 38 mediante una superficie de accionamiento 140 que interactla con preferencia con
un componente electromecanico SR (figura 1) para la transmisién de sefiales giratoria, de forma tal que al menos el eje
de movimiento de la unidad funcional central 34 resultante sea congruente con el eje 6ptico Z y asi puedan realizarse
cualquier nimero de vueltas. El pretensado se induce para ello segln la figura 15 partiendo de un elemento de resorte
49 a través de elementos 49 y 50 conducidos ventajosamente sobre un manipulador 51 (figura 16).

El elemento de tope 53 que puede fijarse en la zona del estator 52 (figura 17 y figura 15) esta realizado entonces de
forma tal que tanto puede alojarse un elemento de apoyo 48 como también servir el pronunciamiento geométrico
representado en forma de la superficie 141 como superficie de contrapresion para el elemento de resorte 49 que induce
el pretensado FV. Ademas estad previsto que el elemento de tope 53 pueda unirse sin holgura y rigidamente con
estructuras con forma de carcasa envolventes y por ejemplo pueda ajustarse el pretensado mediante un elemento
conducido 50.

La representacion en perspectiva parcialmente seccionada de la figura 16 y figura 17 muestra que para ajustar la
distancia AM' esta prevista una unidad funcional ABF' para ajustar la distancia focal de brida, de forma tal que, bajo la
accidn del pretensado FV, un movimiento de ajuste aportado por el usuario - por ejemplo un giro RA' - del manipulador
51 induzca a través de una superficie de presiéon 142 en cada caso al menos movimientos de elementos de ajuste 54,
por ejemplo bolas, orientados radialmente en perpendicular al eje éptico, que a través de una superficie de contacto 143
de una estructura de apoyo 55 conducida tal que puede moverse axialmente con precisién, actlen sobre una superficie
contrapuesta 144 correspondientemente realizada de una unidad de soporte 56 rigida unida al menos con la unidad de
toma de imégenes 15' y basandose en una unién al menos en arrastre de fuerza y/o de forma - por ejemplo en forma de
una unién roscada 145 - del manipulador 51 con la estructura de apoyo 55, se transformen en una traslacién que parte
del elemento de apoyo 48 de la superficie de imagenes 107' en la direccién ZA' respecto a la superficie de montaje del
objetivo 135 y con ello pueda ajustarse con precision la distancia focal de brida AM'.

Para apoyar un funcionamiento éptimo esté previsto adicionalmente que los componentes 55 y 56 que pueden moverse
relativamente entre si interactien entonces tanto a través de una correspondiente superficie de guia 146 como también
al menos una guia axial 147 limitada en la direccién Z o bien a lo largo del eje 6ptico, de un pronunciamiento geométrico
- por ejemplo en forma de una espiga de guia 148 de la unidad de soporte 56 - que se conduce por una ranura 149 en
gran medida conforme de la unidad de apoyo 55 movil. Un ajuste y/o limitacién de la trayectoria de ajuste es concebible
mediante la fijacién de un elemento de tope extremo 57.

La constitucién estructural del sistema global permite ademas fijar la unidad funcional ABF' para el ajuste de la distancia
focal de brida posicionada internamente en el sistema en gran medida a discrecién, por ejemplo en una zona del médulo
estructural 35 exterior que va alrededor, al menos parcialmente, de forma tal que pueda lograrse una proteccion
adicional frente a influencias externas, bloqueos o un indeseado desajuste. De esta manera queda asegurada
adicionalmente la maxima flexibilidad y modularidad en la configuracién del sistema global.

Ademas es concebible que el manipulador 51 tenga superficies funcionales 150 que se liberan mediante las
correspondientes aberturas 151a y 151b de los componentes circundantes y que permiten, dado el caso con ayuda de
las correspondientes herramientas de operacién (no representadas), un giro del manipulador 51. Mediante una
configuracién geométrica 152 correspondiente, puede lograrse una fijacion de la distancia ajustada AM', que en la
ejecucién mas sencilla tiene una forma que rodea, al menos parcialmente, la superficie de guia 146, que se contrae
apretando un elemento de seguridad 58 y con ello ejerce un bloqueo sobre la superficie de guia 146.

Igualmente es concebible que en la zona de la unidad funcional ABF' para ajustar la distancia focal de brida esté
formada al menos una superficie funcional 153, que por un lado esta prevista durante el movimiento de ajuste giratorio
del manipulador 51 para fijar la unidad de soporte 56 a través de una abertura 154 contra la estructura 44 que va
alrededor, al menos parcialmente y por otro lado puede utilizarse igualmente para la retencién permanente caso
necesario de la unidad mecénica.

La estructura de la unidad de interfaz 36 esta realizada segun la figura 18 de forma tal que en la zona de una base 59,
en interfaces 60 que pueden fijarse, al menos en gran medida a discrecién, pero en una ejecucidén ventajosa protegidas
cada una frente a influencias y medios exteriores, pueden emitirse sefiales e informaciones de las unidades funcionales
del sistema global conectadas interna y externamente para su procesamiento a continuacién con aparatos adicionales y
también introducirse érdenes del usuario. La base 59 tiene entonces ademas una forma 155 correspondiente, con la que
puede establecerse una unién rigida en arrastre de fuerza y/o de forma con estructuras y/o unidades funcionales del
entorno.
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Se entiende que para proteger el sistema global frente a influencias y medios exteriores, al menos en la zona de los
mébdulos con forma de carcasa, igualmente por un lado frente a ranuras 156 y 157 conformes (figura 18 y figura 19) y
por otro lado frente a superficies de contacto de al menos un elemento de cubierta 61 a proteger frente a acciones
exteriores y sustituible, estan previstos elementos de estanqueidad 62 activos.

La constituciéon de las estructuras al menos mecanicas en la zona con forma de carcasa esta realizada adicionalmente
de forma tal que por un lado para fijar el sistema global a un sistema de soporte en una orientacién en gran medida
arbitraria y por otro lado para unir componentes, aparatos, sensores externos o partes de montaje similares junto a las
interfaces de fijacibn 158 y 159 representadas en las vistas de la figura 18 y figura 19, tanto a través de las
correspondientes superficies funcionales designadas con 160 y 161 como también en la geometria de cubierta exterior
162, estan previstos elementos de soporte (no representados) que encajan en arrastre de fuerza y/o de forma. También
es concebible que estas superficies de montaje se realicen alternativamente como bayoneta, superficie de roscado o de
insercion. Para la fijacion éptima de los elementos de soporte o bien aseguramiento segln necesidades frente al giro,
puede fijarse el elemento de cubierta 61 mediante al menos elementos de enclavamiento correspondientes, por ejemplo
bolas 63.

Para la proteccién de las superficies funcionales 160 y 161 que pueden utilizarse como superficies de montaje por un
lado y por otro lado para la fijacién de al menos el elemento de cubierta 61, estan previstos los elementos 64 y 65
(figuras 18 y 19 respectivamente) que cubren al menos parcialmente. En cuanto a la posibilidad de optimizacion
funcional del sistema global orientada a casos de aplicacién en cada ocasién diferentes, esta previsto, andlogamente a
en el primer ejemplo de realizacién, que de la misma forma puedan combinarse cualesquiera unidades funcionales
también sin unidad de correccién (electro) mecénica para estabilizar el detalle de imagen capturado y las posiciones y
alternativamente puedan unirse con al menos un elemento para montar un aparato 6ptico de reproduccidén y al menos
una estructura envolvente exterior para formar un aparato de observacion (analogamente a en la figura 10).

Otras caracteristicas adaptables y/o aplicables de la misma manera a ambos ejemplos de realizacién, se describen
detalladamente a continuacién en base al segundo ejemplo de realizacién.

En la representacién de despiece de la figura 20, puede verse que es concebible dotar la geometria de cubierta exterior
de los elementos o unidades con forma de carcasa de al menos una superficie funcional 160, a la que puede asociarse
el montaje de en gran medida cualesquiera médulos adicionales. Mediante la fijacién de los correspondientes elementos
de estanqueidad 66 puede lograrse una proteccién completa del sistema global ampliado con un médulo externo frente
a influencias externas.

En la representacidén de despiece de la figura 20 puede verse ademas una ampliacién concebible con un médulo para
controlar al menos los sistemas de ajuste de un objetivo 67 en gran medida arbitrario. Para ello esta previsto constituir la
estructura del médulo como una unidad funcional 68 que rodea, al menos parcialmente, un objetivo 67 fijado a la
superficie de montaje 135 y apantallado frente a desajustes indeseados, que puede fijarse en la zona de la superficie
funcional 160.

La geometria de cubierta 69 a modo de carcasa, envolvente al menos parcialmente, de la unidad funcional 68
representada en la figura 21, puede realizarse entonces esencialmente de forma tal que pueda fijarse al menos en cada
caso una unidad de ajuste 72 y 73 asociada correspondientemente a las unidades del lado del objetivo para ajustar los
parametros de grabacién, en particular para controlar el detalle de imagen capturado ZC y para regular la nitidez de la
imagen SC, que actla a través de al menos un elemento adaptador 70 y 71 sobre un érgano de mando del objetivo
correlacionado y apoyada al menos contra una zona de la geometria envolvente 69 a modo de carcasa. Para ello es
concebible constituir la geometria de cubierta 69 que va alrededor como una unidad funcional que se adapta
automaticamente durante el funcionamiento de los érganos de mando ZC y SC al objetivo 67 utilizado en cuanto a
tamafio y forma, con lo que pueden manejarse tanto objetivos con geometria de cubierta exterior estatica como también
dinamica, por ejemplo en base a un enfoque interior o bien exterior.

Adicionalmente es concebible realizar los elementos adaptadores 70 y 71 por un lado como elementos funcionales
adaptables a la forma geométrica de las superficies activas exteriores 163 y 164 de los érganos de mando ZC y SC del
lado del objetivo, al menos en la forma exterior y por otro lado, cuando se trata de una superficie realizada,
aprovechable mecanicamente de forma inherente, de las superficies activas exteriores 163 y 164, como por ejemplo un
dentado, transmitir directamente un control a través de una geometria de dentado contrapuesta correspondientemente
realizada de la respectiva unidad de ajuste 72 y 73 correlacionada en cada caso. Para la proteccién adicional del
objetivo puede fijarse, en la ejecucién mas sencilla, un elemento éptico 75.

Anélogamente son concebibles érganos de ajuste adicionales, como por ejemplo un érgano de ajuste 74 asociado a la
unidad IC del lado del objetivo, para controlar la apertura y/o el brillo. Esté previsto poder conectar y controlar a través
de las correspondientes aberturas 165 (figura 20), ademas de las unidades de ajuste 72 a 74 y unidades funcionales en
gran medida a discrecién integradas en el objetivo 67, también elementos estructurales adicionales montados
externamente, al menos en el equipo electrdnico del sistema SE (figura 1).

21



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2985165 T3

La representacién de despiece de la figura 22 muestra que igualmente es concebible fijar en la zona orientada al objeto
a observar de la geometria de cubierta exterior a modo de carcasa, una unidad funcional LM que rodea, al menos
parcialmente, el objetivo, para alumbrar una superficie contrapuesta 166 correspondiente, en amplia medida conforme,
de una unidad de soporte 76, de forma tal que por un lado se logre un sistema global protegido al menos frente a
influencias exteriores y por otro lado puedan ajustarse al menos a través de una conexion prevista (no representada)
con el equipo electrénico del sistema SE (figura 1) tanto la intensidad y el color como también la clase de alumbrado de
al menos un elemento luminoso 77 y lograr una iluminaciéon éptima del objeto a captar, tal que puedan sustituirse
sistemas de alumbrado adicionales (en parte complejos). Ademéas puede lograrse asi un alumbrado de entornos de
aplicacion en los cuales no puedan utilizarse sistemas de alumbrado actuales, por ejemplo por razones de espacio.

El concepto prevé al menos una correspondiente unidad electrénica del sistema SE para el procesamiento y/o
transmisién de la informacién (por ejemplo segln la figura 1), que esencialmente puede estar realizada como una
unidad funcional que controla los componentes internos y externos del sistema, estando previstas en particular al menos
unidades de mando Al, AF, AZ y AL para el correspondiente control de un 6rgano de ajuste del brillo de la imagen, de la
nitidez de la imagen, del detalle de imagen capturado y de un médulo de alumbrado y adicionalmente puede activarse al
menos un programa de mando integrado en el sistema. Al respecto esta previsto ademas realizar tras el montaje de un
objetivo en gran medida a discrecién una inicializacién o bien consulta automética y deteccién de los parametros
mecénicos y electrénicos. En el marco de la misma esta prevista, ademéas de una introduccién manual de la zona de
ajuste, en particular al menos una determinacién automética de los topes extremos que limitan la zona de movimiento
del correspondiente accionamiento del diafragma, de forma tal que la unidad de ajuste del objetivo pueda moverse
automaticamente para abrir el diafragma de una unidad funcional correspondientemente asociada hasta que se ha
averiguado la zona de ajuste determinada por las posiciones registradas sincronizadas de los topes extremos
mecénicos. Para garantizar una determinacion fiable y precisa de la zona de ajuste, es concebible ademés tener en
cuenta adicionalmente el valor de brillo medido, al menos basado en sensor, por ejemplo de la unidad de toma de
imagenes 15 y 15' en la determinacién de los topes extremos, de forma tal que en el caso més sencillo puedan fijarse
topes extremos en cada caso mediante el minimo (primera posicién de ajuste que se presenta sin incidencia de la luz o
bien medicién del sensor) y el maximo (primera posicién de ajuste que se presenta con el maximo brillo) del valor del
brillo. Una asociacidén exacta del valor de apertura o bien posiciéon de ajuste mecanico a la apertura de diafragma, puede
interpolarse o calcularse asi con precisiéon utilizando la zona de apertura conocida en cada caso. Ademéas de un
ventajoso ajuste manual de un valor de apertura exacto puede, en combinacién con un control automatizado de los
parametros de imagen electrdnicos, lograrse un control automatico preciso de objetivos elegidos en gran medida a
discrecién en general y al menos en particular de la apertura del diafragma. Anélogamente esta previsto este
procedimiento para todos los otros érganos de ajuste de un objetivo montado.

Esta previsto que por un lado pueda constituirse la unidad electrénica del sistema SE central a partir de varias unidades
funcionales individuales que pueden fijarse a discrecién en toda la zona del sistema independientemente de los limites
de los médulos representados en la figura 1 y que por otro lado pueda fijarse la unidad SR para la unién al menos
giratoria de la unidad de control central SE con al menos un médulo de interfaz igualmente a discrecién en toda la zona
del sistema independientemente de los limites de los médulos representados.

Es concebible en particular que de esta manera pueda lograrse una comunicacién inteligente con otros sistemas.
Teniendo en cuenta la ejecucién mecanica y sistematica del sistema global antes descrita, ventajosamente ajustable y
escalable, puede lograrse, por ejemplo mediante una sincronizacién con al menos otro sistema (de camara), un sistema
multicamara, de forma tal que por ejemplo pueda lograrse una unidad funcional constituida por dos sistemas globales
posicionados a una distancia entre si al menos ajustable sin discontinuidad, que es capaz de realizar grabaciones
tridimensionales inteligentes, que se corresponden con extrema precisiéon con la percepcion real. Como consecuencia
de la escalabilidad flexible inherente al sistema, puede ademas, mediante un aumento al menos geométrico al igual que
una reduccién del sistema global, reducirse o aumentar la distancia minima y méxima alcanzable de los distintos
sistemas (de cdmara).

Ademas puede utilizarse al menos una parte de memoria adicional IFD prevista en la zona de la unidad funcional central
y/o una parte de memoria EFD que puede sustituirse caso necesario, para registrar y posteriormente evaluar
grabaciones. De esta manera se logra que por una parte el sistema global pueda integrarse sin discontinuidad en
sistemas existentes y por otro lado también pueda ampliarse y controlarse con en gran medida cualesquiera aparatos.
Ademas esté previsto que por ejemplo mediante sefiales de mando ASX, ASY basadas en sensor para actuadores
adicionales que actlan sobre los ejes X e Y, puedan conectarse y activarse los correspondientes 6rganos de ajuste de
forma tal que pueda lograrse una correccién completa de la orientacién del sensor de imagen y del sistema global en el
espacio tridimensional.

Se entiende que puedan estar previstos componentes no representados mas en detalle de un sistema de alimentacién
eléctrica para el control del sistema. En particular esté previsto al respecto utilizar baterias o acumuladores. Igualmente
es concebible que el sistema global pueda conectarse a una fuente de alimentacién externa.

Formas de ejecucién alternativas
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Ademas de los 6rganos de ajuste antes descritos, son concebibles unidades funcionales alternativas para accionar y/o
controlar al menos modulos apoyados tal que pueden moverse, cuya estructura puede estar constituida como un
mébdulo de sistema que rodea al menos parcialmente el médulo a accionar, que puede fijarse en gran medida como se
desee al eje Z u eje Sptico. Ademas de un movimiento que se imprime (electro) magnéticamente, es concebible aqui en
particular el aprovechamiento ventajoso del llamado principio de accién piezoeléctrico.

Mientras que la exposicién detallada de la vista en perspectiva del sistema global 1' de la figura 23 describe al respecto
una unidad de ajuste alternativa 78 posible, muestra la figura 24 una estructura detallada concebible para ello,
baséndose en una activaciéon sincronizada inteligente de los elementos actuadores piezoeléctricos que pueden
integrarse en la unidad funcional 79, para generar una forma de onda que migra por el contorno, que mediante el
pretensado FWD que actla desde el elemento de resorte 80, transmite un movimiento de giro RSX al elemento de rotor
81, que mediante un elemento de apoyo 48b esta apoyado tal que puede moverse contra una geometria exterior 82 y
que puede unirse mediante una superficie funcional 167 correspondientemente realizada con la unidad funcional central
34. De esta manera puede lograrse una densidad de potencia éptima con unas necesidades de espacio minimas, asi
como a la vez un movimiento de ajuste que puede controlarse exactamente y carente de mantenimiento.

Para seguir optimizando la estructura mecanica, es concebible ademéas que tanto el pretensado como también el
elemento de resorte inductor designado antes con 49 y 18, pueda sustituirse mediante la estructura funcional
representada en la figura 23 y figura 24, de forma tal que con el pretensado FVD que se imprime para transmitir el
movimiento de giro RSX, puede lograrse un sistema global igualmente sin holguras, reduciendo a la vez
significativamente la complejidad mecanica.

Partiendo de la base de una posible realizacién diferente del médulo estructural exterior 35b, puede verse en
representacién en perspectiva en la figura 25 tanto una ejecucién alternativa de una unidad funcional ABF2 para ajustar
la distancia de la superficie de montaje del objetivo 135b a la superficie de imagenes 107' de la unidad de toma de
imagenes 15' (o bien para ajustar la distancia focal de brida) como también otra posible estructura pretensada
mecanicamente.

Con referencia a la representacién en perspectiva de la figura 25 y la vista de detalle mostrada en la figura 26 de otra
variante concebible de una zona de apoyo, puede realizarse el médulo 34b como una unidad funcional central que aloja
en general tanto al menos una unidad técnica de observacion como también un equipo electrénico del sistema, en
general conducida ventajosamente sobre una correspondiente superficie funcional 168 y rigidamente pretensada
mediante un elemento de resorte 80b entre al menos dos elementos de apoyo 47b y 48b.

Una unidad de montaje del objetivo 83 puede unirse en arrastre de fuerza y/o de forma y desplazarse axialmente para
ello segln la vista de detalle de la figura 27 sobre una superficie de conexién 169 con una estructura 44 envolvente, al
menos parcialmente a modo de carcasa, pudiendo ajustarse con precisién la distancia focal de brida AM' (figura 25)
mediante una superficie funcional 170 configurada como centrado y guia.

Para proteger frente a un desajuste involuntario de la superficie de imagenes 107’, esta previsto sujetar un elemento de
ajuste 84 que rodea, al menos parcialmente la unidad de montaje del objetivo 83 mediante una unidén 171 en arrastre de
fuerza y/o de forma contra una superficie de presién 172 correspondientemente realizada de la estructura externa 44b.
Un aseguramiento adicional de la unidad funcional ABF2 para ajustar la distancia focal de brida frente a un desajuste
involuntario o a dafios puede lograrse mediante un elemento de cubierta 85 que rodea el elemento de ajuste 84, al
menos parcialmente y que actla contra al menos una superficie de contacto 173, que mediante una superficie de
actuacién 174 correspondientemente realizada puede unirse con aseguramiento en arrastre de fuerza o de forma y
mediante al menos un elemento de estanqueidad 86 con seguridad frente a influencias y medios externos. Se entiende
que, ademéas de la atornilladura representada, también son concebibles aqui ejecuciones alternativas.

La realizacién de otra unidad funcional ABF3 alternativa para ajustar la distancia entre la superficie de montaje del
objetivo 135¢c y la superficie de imagenes 107' (o bien para ajustar la distancia focal de brida) se muestra en la
representacién en perspectiva de la figura 28 y en una representacién de detalle ampliada en la figura 29. Realizando
una superficie de guia 175 al menos en la zona de la unidad de toma de imagenes 15' y del elemento de ajuste 87,
puede lograrse entonces un centrado y conduccién ventajosos de la placa de base 88 que aloja la unidad de toma de
imagenes 15', apoyada sin holgura y que interactla con la unidad funcional central 34c dotada de al menos la unidad
técnica de observacién. Ademas de unas necesidades de espacio minimas, es posible por otro lado entonces un ajuste
preciso de la distancia focal de brida AM' mediante el elemento de ajuste 87, de forma tal que bajo la accién del
pretensado FVC introducido, un desplazamiento de la superficie de presiéon 176 inducido en la direccién Z o bien a lo
largo del eje 6ptico ocasiona una variacién de la distancia entre la superficie de imagenes 107' y la superficie de montaje
del objetivo 135c. Al respecto esta previsto que la ejecucién del elemento de ajuste 87 haga posible al menos una unién
177 ajustable en arrastre de fuerza y/o de forma, por ejemplo en forma de una unién atornillada, en la zona de la placa
de base 88, con lo que puede lograrse transformar un giro del elemento de ajuste 87 aportado por el usuario en la
direccién RA” en una traslacién de la superficie de presidn 176 en la direccién Z o a lo largo del eje éptico respecto a la
superficie de montaje del objetivo 135c .

23



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2985165 T3

Partiendo de una fijacién de la unidad funcional ABF3 para ajustar la distancia focal de brida en la estructura 44c
envolvente, al menos parcialmente, para la proteccion adicional frente a influencias y bloqueos exteriores o bien frente a
un indeseado desajuste, puede resultar posible al respecto, mediante superficies funcionales 179 que liberan una
abertura 178 correspondiente con ayuda de las correspondientes herramientas de operacién (no representadas), un giro
del elemento de ajuste 87.

Para la fijacidn segura y la proteccién de la posicion ajustada del elemento de ajuste 87, esté previsto al menos un
elemento de fijacidn 89 correspondientemente realizado, que puede insertarse por ejemplo mediante una unién en
arrastre de fuerza y/o de forma en el elemento de ajuste 87, de forma tal que con las fuerzas que de ello resultan,
designadas en general con FD y que actlan sobre superficies de contacto 180 y 181 correspondientemente realizadas,
puede lograrse un bloqueo controlable de la unién en arrastre de fuerza y/o de forma entre placa de base 88 y elemento
de ajuste 87. La configuraciéon puede estar entonces ventajosamente realizada de forma tal que por un lado se logre una
autorretencién que favorece el aseguramiento del elemento de fijaciéon 89 y por otro lado no resulta ninguna deformacién
plastica que influya sobre el funcionamiento en la zona de la unién del 6rgano de ajuste.

La estructura del sistema representada en la figura 30 muestra una estructura alternativa, montada en la posicién de
operacién, de la unidad funcional central 34d, que sustituye a las unidades funcionales tanto para ajustar la distancia
focal de brida AM' como también para compensar vibraciones e inclinaciones de la unidad de toma de imagenes 15'
respecto a la superficie de montaje del objetivo 135d y las reline en una unidad funcional TCS.

En la representacidén en perspectiva de la unidad funcional central 34d segun la figura 31, puede verse una estructura
basada en un sistema mecénico de cinematica paralela, mediante la cual resulta posible en particular un giro
tridimensional igualmente de alta precisién de la unidad de toma de imagenes 15' alrededor del centro 132' de la
superficie de imagenes 107', al igual que también una traslacién TT respecto a la superficie de montaje del objetivo
135d (figura 30). Con al menos un médulo de cabeza 39 que contiene la superficie de formacién de imagenes 107’ en
la zona de base 90 y que encaja en un soporte mecanico 92 que interactia rigidamente con la estructura de base 91 a
modo de carcasa de la unidad funcional central 34d y mediante elementos de ajuste 93 que actuan apoyados
ventajosamente mediante un elemento de rodamiento 47¢ y en forma de al menos variaciones de longitud axial sobre el
correspondiente eje de movimiento HZ, puede lograrse una unidad funcional para la manipulacién en gran medida como
se desee de la orientacién espacial de la unidad de toma de iméagenes 15'.

Los elementos de ajuste 93 estan dispuestos entonces entre si y apoyados de forma tal que el movimiento
tridimensional descrito del médulo de cabeza 39d minimiza las diferencias relativas entre si, vigiladas por los sensores
DS, de las distancias al plano de referencia 182 (figura 30) o bien, en un estado de correccidén exacta, son iguales a cero
y pueden compensarse asi con fiabilidad inclinaciones de alta frecuencia. Al respecto se entiende que es concebible
una integraciéon ventajosa de la unidad funcional central 34d en el sistema global tanto mediante la ejecucién
representada en la figura 30 como también una de la realizaciones antes descritas.

El ajuste exacto de la distancia focal de brida AM' (figura 30) se logra aqui mediante una traslacion TT de la superficie
de formacién de imagenes 107' resultante de una activacién en gran medida uniforme y ventajosamente sincronizada de
los elementos de ajuste 93. En una realizacion ventajosa es al respecto igualmente concebible que para alcanzar tanto
una exactitud éptima del posicionado como también velocidad de mando, se utilicen los correspondientes actuadores
por ejemplo en base al aprovechamiento del efecto piezoeléctrico. Con el posicionado de los elementos de ajuste 93
representado en la figura 31 y que al menos rodea la estructura de base 91, puede lograrse ademas un
aprovechamiento 6ptimo del espacio constructivo. Igualmente es concebible que la unién - por ejemplo al menos
mediante articulaciones cardan 94 segun la figura 31 - de los correspondientes elementos de ajuste 93 en la zona de la
base 90 o bien del apoyo mecanico 92, pueda realizarse también en una configuracién ventajosa sin holgura mediante
articulaciones de cuerpo sélido.

Aun cuando la geometria exterior del sistema se ha presentado y descrito antes en general como forma cilindrica, se
entiende que igualmente son concebibles otras geometrias exteriores elegidas en gran medida a discrecidén. Asi puede
lograrse una adaptacidn a cualesquiera estructuras y lograrse el sistema global para montar otras unidades funcionales,
mébdulos o sistemas, tal como se representa a modo de ejemplo en la figura 32 en el ejemplo del montaje de una
realizacién concebible del primer ejemplo de ejecucién en una geometria de sujecion WD en gran medida arbitraria, al
menos de pared delgada.

Para ello esté previsto que la geometria de sujecidén WD, analogamente a la combinacién con un elemento de interfaz
31 segun la figura 10, se prepare con una superficie de contacto interior realizada alrededor y en amplia medida
conforme correspondiéndose con las superficies exteriores de montaje y guia 116 a 118, que al menos en general
corresponde a una ventajosa geometria 119' sencilla, de forma tal que por un lado permite un montaje orientado y
centrado con precisiéon y que también hace posible la conduccion y ajuste mecénico de la unidad de observaciéon VU
sobre el correspondiente eje éptico OA. Es concebible al respecto tanto controlar la unidad funcional ABF para ajustar la
distancia focal de brida para realizar el movimiento de ajuste deseado mediante un acceso 183 configurado en gran
medida a discrecién, como también realizarlo sin acceso a través de un accionamiento integrado en el elemento de
accionamiento 27. Pueden fijarse con seguridad y fiabilidad sistemas de reproduccién, como por ejemplo un objetivo, a
una superficie de montaje 124' correspondientemente realizada, por ejemplo una geometria de pared exterior, en la

24



10

15

20

25

30

35

ES 2985165 T3

zona de una abertura ocular 125'. Debido a la escalabilidad inherente al sistema de las unidades funcionales, pueden
asi, garantizando la maxima flexibilidad y modularidad, integrarse aqui combinaciones en gran medida a discrecién de
unidades funcionales con una elevada densidad de empaquetamiento P protegida frente a influencias externas.

Ademas de la generacién de movimiento en base a un principio de accién (electro) magnético o piezoeléctrico, son
concebibles otros actuadores - por ejemplo accionados por un fluido o por aire comprimido y convencionales (sobre eje)
o bien (paso a paso) basados en engranaje, al igual que una ampliacién de unidades funcionales en gran medida
arbitrarias para generar movimiento con las correspondientes unidades funcionales electrénicas y/o mecénicas (por
ejemplo codificadores) para reproducir con exactitud movimientos de ajuste y/o la llegada segura a posiciones discretas
(memorizadas) y orientaciones. Adicionalmente es concebible que con ayuda de un sistema sensérico de referencia —
por ejemplo mediante un sensor adicional XS (figura 1) al sensor de orientacién OS — pueda aumentarse la precision del
control del sistema actuador correlacionado en cada caso.

Se entiende que para establecer un sistema mecéanico pretensado son concebibles, ademas de las ejecuciones
descritas, tanto elementos de resorte alternativos, como por ejemplo resortes espirales, resortes ondulados, resortes de
disco, resortes de cuerpo sélido o unidades funcionales activadas por presién de agua, aire o aceite o similares que
inducen un pretensado, como también elementos de apoyo, como por ejemplo rodamientos, cojinetes magnéticos,
apoyos de cuerpo sélido o cojinetes similares.

Ademas es concebible realizar las lineas de sefiales (giratorias) que sobrepasan los limites de las unidades funcionales
y los moédulos, tanto del sistema global hacia el exterior como también, alternativamente a la transmisién interna
descrita, mediante el componente SR descrito (figura 1) correspondientemente sin contacto, épticamente,
magnéticamente o asistido por radio, por ejemplo mediante una correspondiente unidad funcional (de lineas de sefiales)
WI.

Igualmente se entiende que la estructura del sistema, protegida por completo frente a influencias y medios exteriores,
puede lograrse tanto basada en elastomeros o polimeros como también mediante superficies metalicas de
estanqueidad. Los correspondientes elementos de estanqueidad pueden entonces estar realizados igualmente en varias
piezas. Ademas, es concebible, por ejemplo para reducir el peso, realizar el sistema global, al menos en determinadas
zonas, sin elementos de estanqueidad y para ello prever la estructura mecénica como una unidad rigida que rodea, al
menos parcialmente, los mddulos y elementos funcionales interiores. En particular puede liberar entonces la estructura
exterior por ejemplo tanto los 6rganos de mando de un objetivo conectado a través de las aberturas realizadas
correspondientemente, permitiendo asi una operacién manual de las mismas, como también garantizar una proteccion
de los elementos funcionales y médulos del entorno frente a influencias exteriores y a un indeseado desajuste.
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REIVINDICACIONES

Estructura de sistema para la grabacién, estabilizacién y correccion de imégenes, con un aparato optico de
observacion, que ha de colocarse en la zona de un concepto de carcasa con forma cilindrica, teniendo la estructura
de sistema una unidad técnica de observacién (3; 3') con una unidad de toma de imagenes (15, 15’) que incluye una
superficie de iméagenes (107; 107’), estando apoyada la unidad de toma de imagenes (15; 15’) a lo largo de un eje
optico (OA; OA’) sin holgura y tal que puede deslizar bajo la accién de un pretensado mecénico (FV; FV; FVC)
inducido por al menos un elemento de resorte (29; 49; 80b) y la unidad técnica de observacién (3; 3') interactta con
al menos una unidad funcional (ABF; ABF’; ABF3; TCS) para ajustar la distancia focal de brida (AM; AM’), de forma
tal que mediante un desplazamiento axial (ZA; ZA’; TT) de la unidad de toma de imagenes (15; 15’) a lo largo del eje
optico (OA; OA’), puede lograrse una posibilidad de ajuste sin discontinuidades de la distancia focal de brida (AM,;
AM’),

caracterizada porque ia estructura de sistema incluye al menos un elemento de interfaz (31) adaptable con forma
cilindrica para montar un aparato de reproduccidn, que rodea, al menos parciaimente, la unidad técnica de
obsarvacion (3; 3') con forma cilindrica v en 2l cual estd apoyada v conducida la unidad técnica de observacion {3,
3’), disponiende el elemento de interfaz (31} de una geometria interior (123), que estd configurada en
correspondencia con fas superficies de guia v de montaje exteriores {116 a 118) de la unidad técnica de observacién
{3; 3"} vy tal que tanto las superficies de guia y montaje de la unidad técnica de observacién (3; 3’) como también la
forma exterior del elemento de interfaz (31) estan orientadas y centradas coaxialmente en el mismo sentido, para
conducir mecénicamente la unidad técnica de observacién (3; 3’) con la superficie de guia exterior (116) a través de
la geometria interior (123) del elemento de interfaz (31), realizada alrededor en amplia conformidad y apoyarla tal
que pueda deslizar ajustando sobre el eje éptico (OA; OA’) e incluyendo la unidad técnica de observaciéon (3) una
base mecanica (20), asi como una unidad de observaciéon (VU) que aloja la unidad de toma de imagenes (15),
estando apoyada la unidad de observacién (VU) sin holgura respecto a la base mecanica (20) tal que puede
deslizar a lo largo del eje éptico (OA) y bajo la accidén del pretensado mecénico (FV) inducido por el elemento de
resorte (29) y la libertad de movimiento de la unidad de observacién (VU) esta limitada a una traslacién paralela al
eje 6ptico (OA) mediante un decalaje (E) paralelo espacialmente de un eje de movimiento (ZV) de un actuador de la
unidad funcional (ABF) para ajustar la distancia focal de brida (AM) respecto al eje éptico.

Estructura de sistema de acuerdo con la reivindicaciéon 1,

caracterizada porque la unidad de toma de imagenes (15; 15’) estd apoyada tal que puede girar alrededor del eje
optico (OA; OA’) y esta apoyada sin holgura bajo la accién de un pretensado mecanico (FV; FV; FVC; FVD) inducido
por al menos un elemento de resorte (18; 49; 80) y la unidad técnica de observacién (3; 3') interactia con un 6rgano
de ajuste (8; 38) o una unidad de ajuste (78), de forma tal que la unidad de toma de imagenes (15; 15’), estando
mantenido el sistema global en cualquier posicién, puede orientarse mediante giro alrededor del eje 4ptico (OA; OA’)
a una posicién de captaciéon correspondiente, pudiendo compensarse mediante el érgano de ajuste (8; 38) o la
unidad de ajuste (78) un ngulo de giro (RS; RS’; RSX) de més de + 360°.

Estructura de sistema de acuerdo con la reivindicacion 2

caracterizada porque el elemento de resorte (18; 49; 80; 80b) que induce el pretensado mecanico (FV; FV; FVC,
FVD) necesario para el apoyo giratorio sin holgura de la unidad de toma de imagenes (15; 15’) est4 configurado
extendiéndose en toda su extension alrededor del eje éptico (OA; OA’) en la direccién del contorno.

Estructura de sistema de acuerdo con la reivindicacién 2 6 3,

caracterizada porque la estructura del sistema incluye un unico elemento de resorte (49), que induce un pretensado
mecénico (FV) para el apoyo sin holgura de la unidad de toma de iméagenes (15’), tanto en cuanto a su posibilidad de
desplazamiento a lo largo del eje éptico (OA’) como también en cuanto a su posibilidad de giro alrededor del eje
optico (OA').

Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 4,

caracterizada por la ejecucién de las correspondientes superficies funcionales de la unidad funcional (ABF; ABF’;
ABF3; TCS) para ajustar la distancia focal de brida (AM; AM’) de forma tal que se impida un desajuste involuntario
de la distancia focal de brida (AM, AM’).

Estructura de sistema de acuerdo con la reivindicacién 5,
caracterizada porque la unidad funcional (ABF) para ajustar la distancia focal de brida (AM) esta integrada en la
unidad técnica de observacién (3) y esté fijada, al menos parcialmente, respecto a la base mecénica (20).

Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,

caracterizada porque un movimiento de ajuste (RA; RA’; RA”) — por ejemplo de giro - aportado por el usuario, se
transforma mediante la unidad funcional (ABF, ABF’: ABF3) para ajustar la distancia focal de brida (AM; AM’) en un
desplazamiento de traslacién (ZA; ZA') de la unidad de toma de iméagenes (15; 15') a lo largo del eje 6ptico (OA;
OA') y con ello puede lograrse un calibrado de la distancia focal de brida (AM; AM’).

Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,
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caracterizada porque el sistema global constituye una unidad funcional (1; 1’), compuesta por varios médulos
funcionales (2, 4, 5; 34; 35; 36) unidos sin holgura en el estado de utilizacion mediante pretensado mecanico y que
pueden orientarse a posiciones de captacién que pueden predeterminarse, con unidad técnica de observacién (3; 3')
integrada, estando apoyada la unidad de toma de imagenes (15, 15’) en un médulo central de la unidad funcional (1,
1) tal que puede controlarse y que puede ajustarse al menos axialmente respecto a una superficie de montaje del
objetivo (97; 135; 135b; 135¢; 135d) prevista fija respecto al sistema en la zona de un médulo estructural exterior (5;
35), de forma tal que independientemente de la unidad funcional (1; 1’) llevada a la posicion de funcionamiento, la
unidad de toma de iméagenes (15; 15') puede orientar su respectiva posicién a la correspondiente posicién de
captacion.

Estructura de sistema de acuerdo con la reivindicacién 8,

caracterizada porque &l aparato de observacion puede ajustarse tanto en su posicion respecte al horizonte como
fambién en sus correspondientes parametros de grabacion mediante al menos respectivos drganos de ajuste (8; 38)
vio respectivas unidades de ajuste (72, 73} en la zona dal mdduls interior {(4) y/o de la unidad funcional central (34).

. Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,

caracterizada porque la estructura del sisterna incluye al menos un sensor {08} integrado que puede unirse con el
Srgano de ajuste {8 38) o con la unidad de ajuste {78), para orientar la posicidn de la unidad de toma de imégenes
{15; 19"}, pudiéndose manejar o contrelar directamente mediante una sefial de salida del al menos un sensor (C8) ia
posicidn de fa unidad de toma de iméagenas (15, 1587

Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,

caracterizada porque {a unidad técnica de observacidn {3; 3’} interacttia al menos madiants un raceptaculo mecénico
{9} con el drgano de ajuste (8; 38) o con la unidad de gjuste (78} de forma fal que ef mddule que contiene la unidad
de toma de imagenes (15, 15"} come unidad funcional {2; 34) resuitante, constifuye una parte del sistema glohal (1;
1} que puede girar alrededor de al menos &l eje optico (OA, CA') e independiente de la superficie de montaje del
objetivo {87, 135; 135b; 135¢; 1354d), al menos en cuanto a [a posicidn.

. Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,

caracterizada porque la unidad técnica de observacion (3; 3’) constituye con el al menos un elemento de interfaz (31)
adaptable y una estructura de cubierta exterior (32) una unidad funcional configurada como sistema de observacion
(33) completo.

. Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,

caracterizada porque la unidad técnica de observacion (3; 3') que contiene la unidad de toma de imagenes (15, 15"},
estd apovada sin holgura mediante al menos un correspondiente elemento de resorte (18; 49) contra al menos 1a
superficie de montaje del objetivo (97, 135; 135b; 135¢; 135d).

Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,

caracterizada porque la estructura de los componentes electrénicos de la unidad funcional (1; 1’) puede realizarse a
partir de una placa del sistema (SP) al menos plegada singularmente, con uniones flexibles (F1 a FN) por zonas.

Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,
caracterizada porque el apoyo de la unidad de toma de imagenes (15; 15’) tiene una unidad funcional (TCS) para
corregir inclinaciones respecto al eje 6ptico (OA; OA').

Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,

caracterizada porque la estructura de cubierta (4 a 6; 35 a 36), en su conjunto con forma de carcasa, permite en la
zona de una abertura ocular (98; 134) asociada a la unidad de toma de iméagenes (15; 15’) la fijaciéon de un objetivo
(87).

Estructura de sistema de acuerdo con la reivindicacién 16,

caracterizada porque para alumbrar el motivo a alojar en la estructura envolvente (4 a 6; 35 a 36) con forma de
carcasa, esté prevista al menos una unidad funcional (LM) para el alumbrado que rodea el objetivo (67), al menos
parcialmente.

Estructura de sistema de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes,

caracterizada porque en la unidad funcional (1; 1') formada por la estructura del sistema esté integrado un control
por radio (WI) que constituye un sistema emisor-receptor, mediante el cual puede/n operarse el aparato de
observacion y/u otras unidades funcionales.

Estructura de sistema de acuerdo con la reivindicacién 18,

caracterizada porque la unidad emisora tiene una linea de conexién hacia al menos partes de memoria (IFD)
dispuestas con preferencia en la zona de la unidad funcional central (2; 34), de forma que también en movimientos
de rotacién ilimitados de més de 360° de la unidad de toma de imagenes (15; 15’), puede realizarse una transmision
de informacién.
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20. Estructura de sistema de acuerdo con la reivindicaciéon 1,

caracterizada porque la unidad funcional tiene, para ajustar la distancia focal de brida, un engranaje helicoidal (27)
que puede someterse a un movimiento de ajuste (RA) giratorio, que esta fijjado respecto a la base mecénica (20) y
que interactla con una unidad de ajuste que puede desplazarse, para el desplazamiento en traslacién (ZA) de la
unidad de observacién (VU) que aloja la unidad de toma de imagenes (15), actuando una geometria de dentado
(110) del engranaje helicoidal (27) con una geometria de nimero contrapuesto (112) de una unidad de ajuste (28)
apoyada en la base mecénica (20) para transmitir el movimiento de ajuste giratorio (RA) mediante un roscado (113)
al apoyo de una placa de presion (23) de la unidad de observacién (VU) pretensado mediante el elemento de resorte
29 por medio de la unidad de ajuste 28 contra un tope (114) de la base mecanica (20) con la fuerza FV, induciendo
asi un desplazamiento de la superficie de imagen (107) de la unidad de toma de imagenes (15) sobre el eje éptico
OA y estando situado el eje de movimiento (ZV) del roscado (113) respecto al eje éptico (OA) con un decalaje (E)
paralelo en el espacio.
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Fig. 18
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